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MACHINES MO-TRICES RETROROTATTVES, POST ROTATTVES ET BI 
ROTAHVES (deuxieme partie: generalisation conclusive ) 



Divulgation 



Champs de la prisente invention 

La presente invention peut etre consideree comme la seconde partie de notre travail relatif aux 
machines motrices, travail dont on trouvera la premiere partie resumee dans notre demande de 
brevet deposee internationalement sousletitre machines motrices retro rotatrves, post rotauves 
et birotatives. 

Par auleurs, la presente demande de brevet resume en ensemble demandes de brevets deposees 
en anteriority de celle-ci . Par opposition au plan figuratif , developpe en premiere partie, en 
lequel nous avons montre un certains nombre de criteres permettant de decrire les degres des 
figures gt des mecaniques des machines, la presente invention determinera les prmcroaux 
pennettantde determiner, a partir d'un decoupage precis rendu possible par certaines unites de 
la premiere partie, les divers degres cette fois-ci dynamico mecaniques des machines . et par un 
nouvel ensemble des machines possibles sur ce plan, notamment les machmes rotative- 
cireulaires differentielles post et retrorotatives, et les machines rotatrvo circularres a contrano. 

De phis, l'on montrera que les degres des machines peuvent simuhanement appartenir aux deux 

plans. Enfin, Ton montrera que les machines possedent aussi des degres de reahte figurative, ^ 

soit les degres materiel, virtuels, et Reels. W 

En resume, done, la presente invention a done pour objeenfc de completer nos premiers travaux H 

et de montrer que l'on peut restituer aux machines rotatrves, geometriquement et g 

dvnamiquement, des degres de realisation leur assurant non seulement un capacrte motnee, mais > 

aussiunversatimederealisationetdedistinction des types de machines appreciable. Cette £ 

versatility trouvera sa forme theorique dans un vaste ensemble de criteres conceptuels g 

permettant de determiner toute machine. r~ 

| I 1 

Ce nouvel ensemble de machines, beaucoup plus vaste, et lepondant a un ensemble de criteres Q 
beaucoup phis large precis et sophistique, permettra done une nouveUe synthese beaucoup phis Q 
large et englobante, que l'on exprimera dans les diverses gammes chromaturues de machines ^ 
motrices Ce nouvel ensemble de machines sera aussi important puisqu il fera apparaitre les 
maclimesrotativo^culaires a dynamicme de pale ou cyhndre en Clok^ non^memem 
comme point primordial de decoupage des divers types de dynamiques de machmes formant la 
gamme chromatique, mais aussi, du point de vue pratique par sa realisation originate 
fondamentale des machines rotatrves, en ce qu'U s'agit la de la seulement machine en fequeUe 
l'on ne retrouve, comme dans les turbines, aucune acceleration deceleration d aucune des 
parties, et comme dans les moteurs a piston, une poussee egale et complete sur les parties 
compressives. 



FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 

l 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



De point de vue de la capacite de commercialisation de la presente invention, alors que les 
machines de configuration mecanique et dynamique de Tart anterieur sort demeures 
confrontees a des problemes importarts, et sort tombees dans un abandon commercial, nous 
pensons que certaines des machines rotativo-circulaires a contrario, dont la premiere version a 
ete fournie dans nos travaux anterieurs, nous semblert reellement etre un type de machines qui, 
de par leur qualites, permettert d'envisager une capacity commerciale renouvete aux machines 
rotatives,. 



Contenu et objets plus precis de la presente invention 

La premiere partie de la presente invention consistera a generaliser certaines parties ou 
methodes de support de la premiere partie. Notammert l'on etendra les notions de poly 
induction, d'engrenages cerceau, et de porycamation. 

La seconde partie de la presente invention aura pour objet de generaliser la figure rotativo- 
circulaire de base, a mouvemert clokwise de pale, presentee a la premiere partie de la presente 
invention. Notammert, l'on montrera que cette realisation est originate mecaniquemert, 
puisqu'elle est la realisation dynamique parfaitement birotative. Nous montrerons en efifet que 
la birotativite, que nous avions mise en evidence figurativemert dans noire premiere partie, y 
est aussi presentee dynamiquement, sous la forme de la machine rotativo circulaire k 
mouvement clokwise. Nous expliquerons aux presertes les immenses avartages de ce type de 
machines et nous generaliserort les methodes de support Horizontales permettart d'assurer un 
correct soutiert des parties compressives. 

Nous montrerons au surplus, que les machines motrices Rotativo-circulaires, geheralemert 
realisees par coordination de parti compressive de mouvemert circulaires et mouvemert 
clokwise sort importartes non seulement du point de vue de leurs qualites specifiques 
originates, mais aussi theoriquement, puisqu'elles permettent de diterminer avec precision un 
point de dicoupage birotatif, ce point permettant par la suite la completion d'un un systeme 
complet de dynamiques de machines motrices, que l'on reprisentera par les gammes 
chromatiques. » 

En d'autres termes, nous montrerons que les degres mecaniques, que nous avons definies en 
premiere partie, et qui permettaient de reatisexfigurativement des machines de differents degres 
, par des courbures de cylindres differentes et plus sophistiquees, permettront aussi, lorsqu'eUes 
serort realisees horizontalemert par le recours a des inductions semi transmittives, de 
differentier dynamiquement les degres des machines, selon qu'elles sort en dynamique 
clokwise, en dynamique differentieUe retrorotatives , ou post rotative, ou selon qu'elles sort en 
dynamique a contrario. 

En resume, Ton montrera done que tous tes avancements relatifs aux degres et a la birotativite 
des machines que nous avons realises sur le plan vertical dans la premiere partie de ce travail, 
pourront, a partir de l'unit6 de machine rotatrvo-circulaire par pale en mouvement Clokwise 
aussi montree a cette partie, que Ton pert generaliser cette dynamique et elaborer le plan 
complet des machines, cette fois-ci du point de vue dynamique et horizontal 
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I/on achevera cet ouvrage en montrant aussi que ces deux plans peuvent etre realises dans une 
mSme machine. 

L'ensemble de ces dynamiques permettra de constituer un systeme complet des machines 
motrices, incluant les gammes chromatiques, et une crit6riologie achevee nous pennettant de 
definir toute machine. 

De fa$on phis precise 

a) nous montrerons les regies de pennettant de regrouper sous une meme conception les 
multiples mecaniques de ces machines 

b) nous montrerons les differentiation entre les figures materielles , les figures virtuelle et les 
figures reelles de machines, ce qui permettra de montrer diff&rentes machines a mouvement 
contraire, dont celles h mouvement Slinky 

c) nous gen6raliserons les machines rotativos-circulires a toutes machines, comme par exemple 
les polyturbines ou Quasiturbines 

d) nous montrerons que les notions de degres non seulement figuratives mais au surplus 
dynamiques peuvent etre appliquees aux machines en general et aux poly turbines 

e ) nous montrerons que Ton peut realiser des gammes chromatiques de machines generates, et 
que celles-ci s'appliquent en post , retro ou cylindre fixe, ou cylindre planetaire en mouvement 
Clokwise 

f) nous montrerons que les machines rotativo circulaires sont aussi generates du point de vue de 
leur pale, a savoir qu'elles peuvent etre realises par ensembles de pales simples-cylindre, pale 
en poly face standard, structure palique. 

g) nous suggererons des types de segmentation plus adequate 

h) nous suggererons des supports par manetons et leur moyen de realisation 

I) nous montrerons que les machines rotativo circulaires peuvent non seulement etre realises 
par toute induction, mais aussi qu'elles peuvent etre elev&s en degr£s par toutes les m&hodes 
d'elevation d€jk repertoriees pour les machines a cylindre fixe, notions de degrfe figuratifs et 
figuratifs, comme par exemple les engrenages polycames, les degr6s d' inductions. 

Plan de travail de la pr&sente invention 

Pour realiser ces objectifs, Ton r£aliser par consequent les etapes de divulgation suivantes 

1) Eflfectuer une recapitulation de Tart anterieur, avant Wankle et chez 
Wankle, 
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2) Montrer les principles lacunes pratiques de Wankle, et les difficultes mecaniques qui en 
decoulent 

3) Montrer comment nos differents apports ameiiorent grandement la poussee, et ce meme 
dans les machines rotatives de premier degre 

4) Montrer les dynamiques clokwise 

5) Recapituler un systeme general de comprehension des machines, evacuant les difficultes 
de Wankle 

6) Elargir a leur limite les notions de mono induction et de poly induction 

7) Suggerer des segmentations adequates des machines 

8) Suggerer des supporte des parties compressives par manetons. 

9) Montrer les lacunes s6mantiques de Wankle 

L'ensemble de ces realisations, Iiees a celles d6ja produites par nous-memes, permettra de 
montrer toutes les lacunes mecaniques et theoriques de Wankle et comment un systeme phis 
total, plus elargi, plus englobant et final peut en r^pondre. 

Les etapes de realisation des cette seconde partie de nos travaux seront les suivantes 

a) Ton r&umera les donnees relatives a Tart anterieur relatif aux machines motrices 
principalement rotatives, a partie compressive a pale ou h piston 

b) Ton resumera report de Wankle en la matiere. 

c) L'on enoncera les diverses difficultes de base du systeme de Wankle (II est a noter que 
Ton montrera, subsequemment phisieurs erreurs de conception et de signification de 
cefcu-ci) 

d) L'on r^alisera une breve recapitulation de la premise partie de la presente invention, et 
notamment, Ton montrera comment nous avons, en celle-ci surmonte les difficultes de 
celle-ci, ce qui aura permis de r^aliser de la caracterisation de degres, de celles-ci, de 
meme que de P aspect compressif, neutre, moteur * 

e) L'on g6n6ralisera certaines de ces realisation, par exemple les realisations par engrenage 
cerceau, la realisation par poly induction 

f) L'on montrera que 1'une de nos realisation anterieures, soil celle par dynamique en 
mouvement clokwise de pale, n'est pas une simple realisation parmi d^utres, mais une 
realisation strati giquement des plus importantes, puisque non seulement elle met en 
oeuvre une degre de dynamisation original de ces machines, mais aussi parce qu,elle 
permettra de completer la gamme chromatique dynamique de ces machines , et de r£aliser 
des caracterisation nouvelles, telles les machines a contrario, et les machines a figuration 
virtuelles et h figuration ReeUes . L'on montrera au surplus que ces types de machine son! 
fondamentalement originales du point de vues de leur quality notamment par leur pousse 
egalement repartie sur toute la surface des pistons, et par leur absence totale 
d'acceieration et deceleration de toutes leurs parties motrices et compressives. 
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g) R£alisant un point manquant des systemes anterieurs permettant de creer les gammes 
chromatique des machines, difiterentfees en machines dynamiques diff&rentielles post ou 
retro rotatives, et en machines a mouvement Clokwise ou a contrario. 

h) L'on montrera par la suite la quality generalisatrice des machines a dynamique composees 
dites rotativo circulaires, en ce qu'elle peuvent non seulement s'appliquer a toute machine, 
quelle sort retrorotative, post rotative, ou birotative, mais aussi en toute dynamique, de 
premier, second troisieme degre ou autre. 

f) L'on montrera ensuite que toutes ces machines peuvent aussi etre realises par des 
cotabinaison de pales simple, par des pales multifacees standard, ou par des structures 
paliques 

j) L'on montrera que des machines peuvent aussi realiser des degrees superieurs 

dynamiquement ou figurativement, notamment par les methodes de correction des figure 
d&jh commence, comme par exemple par engrenages polycam£. 

k) L'on determinera les principes generaux d' association des methodes de support de ces 
machines, les notions d' induction virdes sur elle-meme, d'induction montante, d'induction 
descendante. 

I) L'on montrera finalement que partant de ces nouveaux acquis, Ton peut difRrentier les 
niveaux materiels virtuels, et reels des machines, et ainsi realiser des machines a 
mouvement Slinky 

m) L'on montrera que tous les acquis mecaniques deja realises par nous-meme peuvent 
s'appliquer aux machines rotativo circulaires, ce qui garanti Ie caractdre spdcifiquement 
generatif de ces machines. Pour ce faire, Ton dSfinira les semi-transmissions d€jh 
commences par nous-meme comme des inductions virdes sur elles-memes 

n) L'on repertoriera l'ensemble des caracterisations permettant de specifier la nature d'une 
machine donnee englobe et depasse de beaucoup les simples determinations de Part 
anterieur, et permet une versatility de machines maximales et une comprehension 
exhaustive de chacune L'on montrera, a cet effet, les erreurs semantiques de plusieurs 
machines de l'art anterieur. 

o) L'on montrera que l'ensemble de ces caracterisations foment une unite synth£tique par 
laquelle nombre de machine, qui ne peuvent etre entendues par les simples classifications 
de l'art ant&ieur, peuvent maintenant l'entre correctement 

p) L'on montrera que les mSthodes correctives, par coulisses, 6tagements, engrenages 
polycames, peuvent aussi s'appliquer aux machines rotativo circulaires, par poly 
manetons 

q) L'on montrera que les machines rotativo circulaires peuvent aussi etre r6alisees par pales 
rotative et cylindre rotativo circulaire, errant ainsi les contre gammes chromatiques 
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r) L'on montrera divers types de segmentation simplifies pour ces machines 
s) L'on montrera les possibilites de suspension par manetons 



Recapitulation de Part anterieur avant et chez Wankle 

L 'art anterieur et posterieur a Wankle excluant nos travaux 

L'on peut rSsumer la pSriode anterieure a Wankle de travaux relatife aux machines motrices, 
principalement rotatives comme la peripde en laquelle Ton a progressivement dScouvert un 
ensemble de figuration de pales et de cylindres, permettant le deplacement plan&aire de ces 
pales dans leur cylindre respectifs. 

Les figures de base ont &e decouvertes par un ensemble d'inventeurs dont Fixen, Cooley , 
Maillard et phisieurs autres, (Fig.l a) 

L'on peut dire, en excluant nos propres travaux que Fart anterieur en general, relatif aux 
machines motrices, particulierement rotatives, semble avoir connu sa phis importance 
expansion avant Wankle et chez Wankle. Les developpements ulterieurs a ceux de Wankle sont 
tres parcellaires, et meme encore aujourd'hui Ton utilise, dans l'industrie, la m&hode de 
support par mono induction, inventfe par Wankle. Ceci est principalement attribuable a la 
grande opacite de la theorie wankellienne, qui laisse peu de place a des restructurations. Mais, 
comme nous l'avons d6ja montrS et finirons de le montrer aux presentes, un nombre assez 
important de caracteristiques de machines, et de mise en serie, de d£coupage s6mantiques de 
celles-ci, permet l'61aboration d'un nombre important de nouvelles machines, d'une theorie 
phis vaste et g&ierale, et surtout, de nouveaux types de machines excluant totalement 
1' ensembles des d£feuts des machines ant&ieurs a Wankle, et de machine de Wankle. 

Les apportsde Wankle 

Comme nous l'avons deji mentionne dans no travaux anterieurs, les apports de Wankle 
peuvent etre classes en trois categories principales, soit 

1) celuidekrqpertoriationhistorique, 

2) cehri de la m6canisation, etfinalement 

3) une segmentation sur pale, et une mise en s6rie de ces nouvelles figures 

A la limite, l'on pourrait ajouter 1'apport variantes. Mais cette derniere parie comporte des 
erreursde semantique dynamique et est privee de m6thodes de supports mecaniques, ce qui 
empeche d'en connaftre la mature et la composition r6elle. 

L 'apport de repertoriation historique de Wankle 
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La consultation du brevet principal de Wankle, titre Eintellung der rotationskolbermachinen . 
Rotations kolbenmachinen mit parrallelen drehaschsen unt arbeftshramumwandungenaus 
starrem werstoff portant le numero xb02204164 permet de prendre en connaissance 
reposition fidele, par Wankle de V6tat de la motorologie des machines de son 6poque et de 
Tart anterieur. 

A la verity, beaucoup de ces machines, et mime la grande majoriie, demeurent cependant non 
mecanisees, et au surplus non mecanisables en utilisant strictement les deux methodes 
d f induction proposees par I'inventeur. C'est pourquoi nous ne consid£rerons ici que les 
machines pouvant etre m£canis6es, c'est-&-dire les machines dont les parties motrices pouiront 
etre soutenue mecaniquement. 

o' 

Rationalisation des figures chez Wankle 

L'apport th6orique le phis important de Wankle est certes d'avoir organist les figurations 
initiales de Tart anterieur de telle mani&re que les segmentations puissent en ces nouvelles 
machine etre realisees non phis sur dans les encoignures des cylindres, mais plutot sur les 
pointes des pales. Par la suite, Wankle, a F image de Fixen et de Cooley, realise les series de ces 
machines, r&rorotatives et post rotatives. Ces mises en series logiques similaires aux figures 
de machines de Tart anterieur, on permis de regrouper les machines en deux categories, que 
nous avons ult6rieurement nominees retrorotatives, et post rotatives, selon que leur pale, 
observee par un observateur extfrieur, se dgplace dans le meme sens que son excentrique, ou en 
sens inverse de cehri~ci. (Fig., lb) 

La seconde partie de la rationalisation de Wankle consiste en des mises en series sp£cifiques de 
chacune de ces categories , mises en series permettant de rationaliser les rapport de nombre de 
cotes des pales et cylindres de chacune de ces categories. Wankle edicte done la rdgle selon 
laquelle les machines retrorotatives ont un nombre de cot6 de pale de un inferieur a celui de leur 
cylindre respecti£ alors que les machine post rotatives ont un cote de pale de un sup&ieur a 
cehii de leur cylindre respectif (Fig. lb) 

Mecanisation 

Les apports th£oriques de Wankle ne seraient certes pas connu du grand public aujourd'hui n'eu 
ete de ses apports m£caniques, qui ont eu pour resultat de permettre un support autonome des 
pales par rapport a leurs cylindre respectif et par consequent de retrancher les frictions indues 
de la pale sur le cylindre, occasionnant une usure pr£maturee des segments. 

Ces types de support mecaniques sont limites chez Wankle au nombre de deux. II s'agit des 
supports par mono induction, et par eogrenage interm£diaire. (Fig. 1 c) Le support par mono 
induction est le type de support g£n£ralement utilise dans Pindustrie. 



FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 

7 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



Variantes 

La seule variante dynamique pour laquelle Wankle fournit des m&hodes de support est la 
variante par double action rationnelle. Cette variante sert encore aujourd'hui dans la production 
de pompes. Wankle fourni deux mgthodes de support pour celle-ci. (Fig. 1 d) 

Mecanisation par mono induction et pale triangulaire 

Notons des le depart que le vilebrequin des machines rotatives, et principalement r&rorotatives 
doit Stre realist de tres petite dimension pour pennettre la realisation d'un rapport de 
compression acceptable. De meme, phis le nombre de faces des pale et cylindres des machines 
est 6lex6, plus leur excentrique est petit C'est pour ces raisons que l'industrie s'est coAcentree 
a eu pres exclusivement sur les machines post rotatives a pale triangulares. 

Quand aux mecanisations proposees par Wankle, dans la mecanisation par engrenage 
intermediate, il s'avere phis difficile de r&diser la segmentation, et de realiser avec une pleine 
assurance l'exactitude du positionnement de la pale. L'industrie a done reconnu limitativement 
la methode par mono induction comme m&hode liable de support permettant une realisation 
commerciale de ce type de machine. 

Periode ulterieure a la periode de Wankle excluant nos travavx 

L'opacite et la rigueur du systeme de Wankle ont rendu les developpements conceptuels 
ultgrieurs difficiles. L'organisation rationnelle des machines motrices ne comporte que tres peu 
de entires de rationalisation, de critere de distinction caracterielles des machines, ce qui en aura 
rendu la conception non seulement &roite, theoriquement mais au surplus, insufBsante et 
erron6e en plusieurs endroits, notamment ceux de la perspective d'analyse, et ceux relatifs aux 
caract&res compresseurs et moteur des machines. L'exces depuration des coroposantes par 
Wankle a fait perdre une grande part des capacites rotatives des machines. Parmi les travaux 
ulterieurs k ceux de Wankle, dont rapport relatif aux machines motrices est significatif, il feut 
noter ceux de Wilson et de St Hilaire. Le premier montre que Tonpeut realiser un machine 
motrice dont la pale sera un ensemble flexible de pale, que nous avons nomme structure 
palique. Le second utilise cette structure palique comme structure de support k un ensemble de 
pales sup&ieures. Chacun de ces inventer n'a et6 en mesure de sugg^rer de structures de support 
adgquates pour ces machines. 

Nous avons abondamment montre que ces machines constituent des machines de second degrd, 
et de troisi&me degrg, et qu'elles pouvaient comme les machines de premier degre etre mises en 
serie. Nous avons aussi monte que les memes m£caniques que les machines de premiers degr£s, 
mais cette fois-ci mises en combinaison permettaient d'en soutenir les parties compressives. 

Risumi tres concis du parcours preliminaire et du prisent travail 

Dans un premier temps, comme nombre de chercheurs, nous avons constate que les machines 
rotatives, surtout lorsqu'elles avaient leurs parties compressives soutenues par des methodes 
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conventiomielles produisant beaucoup de friction, ce qui est la consequence directe de poussees 
contradictoires sur la pale. Nous avons done dans un premier temps proposee plusieurs 
nouvelles methodes de soutient permettant de contrer ces difficultes, comme notamment, les 
methodes par poly induction, par engrenage cerceau, par induction actives centrale, par semi 
transmission et ainsi de suite. (Fig. 2) Nous nous sommes subsequemment apercu que la 
deconstruction mecanique realisee tors de l'expansion etait phis interessante dans les macbines 
retro rotatives que dans les machines post rotatives. Dans le but de profiler de cet avantage 
important, nous avons abondamment travaflle a corriger le point faible de ces machines, en 
tacbant de montrer des methodes aptes a en augmenter la compression des macbines 
retrorotatives. Pour realiser cela, nous avons ete amenes a comprendre qu'il etait necessane de 
corriger la course de la pale, et la courbure du cylindre , de telle maniere que celle-ci s'enfonce 
moins profondement dans les pointes des cylindres et phis profondement dans dans les cotes. 
Au fur et a mesure de ce travail, nous nous sommes interests aux machines a structures 
pahques, dont la premiere structure compressive a ete realisee par Wilson. Nous y avons 
constate que la courbure du cylindre de celle-ci etait specifique en ce qu'elle comportait a la fins 
n aspect retro rotatif, et un aspect post rotatif; ce qui firt corrobore par les diverses methodes de 
support mecaniques que nous avons produites pour supporter en les parties. Nous en avons 
conclu, au surplus que certaines machines de par leur nature, avaient un degre superieur de 
rotativite prouve par un nombre superieur de structures rotatives. L'on a done montre que les 
mecaniques de ces machines pouvaient ensuite etre appliquees aux machines retro rotatives ou 
post rotatives, ce qui leur conferaient un degre mecanique superieur, une figuration de cylmdre 
phis subtile, et finalement, un caracteres en partie hi rotatif. Ces methodes out done permis 
d'augmenter non seulement a compression des machines retrorotastives, mais au surplus 
d'augmenter le couple des machines post rotatives. Les principals methodes de realisations de 
birotativite out done ete celle d'addition de bielle de geometrie, d'engrenages polycames, 
d'etagement, de poly induction. (Fig.3) 

Les raisons des resultants obtenus, autant dans les machines retrorotatives que post rotatives 
consistaient en ce que l'on redonnait a ces machines leur bi rotativite, le nombre de degres de 
mecanisation permettant la correcte motricite de celles-ci 

La difficult de realiser les etagements mecaniques nous a par la suite amene a proposer 
d'autres solutions originales de realisation de la bi induction. La poly induction permettart en 
effet de realiser horizontalement le decoupage que nous y avions produiL Nous avons done 
aussi et6 phis loin en montrant que la birotativite pouvait aussi etre realise de fecon honzontale 
et dynamique, par la realisation de machines a pales en mouvement clokwise, ce qui doit etre 
consider^, comme nous le montrerons, comme l'expression la phis importante theonquement, 
des machines rotativo circulaires (Fig.4) 

Resume tres concis de la presente invention. 

Dans la presente invention, l'on consacrera tout d'abord une partie un premiere partie k une 
generalisation des certaines methodes de nos travaux anterieur anterieurs. L'on y montrera 
notamment les notions de poly induction en encrage descendant, ou de poly induction 
alternative. L'on y elargira les notions d'engrenages polycames, et de methode de soutient par 
engrenage cerceau. 
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Dans un deuxieme temps, nous preciserons notre pensee relativement aux machines rotativo- 
circxilaires de base, et specifierons la nature bi inductive k mouvement clokwise de pale. Nous 
montrerons la tr£s grande pertinence m6canique de ces machines. 

Par la suite, dans un troisieme temps, Ton generalise les methodes de support de ces types de 
machines, en montrant notamment qu'il y a toujours participation d'au moins deux 
mecaniques, par induction montante, par induction descendante, ou par semi transmission, et 
que les parties sont U6es par la pale, par le vilebrequin, ou par Tengrenage de support 

Dans un troisieme temps nous g£neraliserons a leur limite les machines rotativo circulaires. 
Nous montrerons en effet que, partant de la dynamique clokwise, Ton peut realiser, cette fois-ci 
sur un plan horizontal, P ensemble des degres des machines, ensemble que nous avions r6alis6 
figurativement et de fe?on verticale dans la premiere partie de nos travaux. Nous r6aliserons 
phis precisement ceci : 

1) en montrant que le nombre de degres en celles-ci, s'e^rime dynamiquement, par action 
diflerentielle post rotative, retrorotative, ou par action k contrario 

2) que les types de methodes correctives, par exemples par engrenages polycames, par 
augmentation de degres de rotativite peuvent aussi leur etre appliquees 

3) que les divers types de pales, simples, polyfaciees standard, par structure palique peuvent 
peur etre appliquees 

4) que le plan horizontal sur lequel elles sont realisees peut etre combine au plan vertical des 
machines anterieures 

5) que toute machine rotativo-circulaire est a la fois r expression d'une figuration materielle 
de rapport pale cylindre, d'une figuration virtuelle expriment le mouvement de pale, et 
d'une figuration Reelle, exprimant les corrects emplacement des terras de la machine 

6) Que les machines rotativo-circulaires peuvent aussi etre realisees avec une dimension 
difiFerentielle ou une dimension a contrario 

7) Que les machines a mouvement clokwise peuvent etre realisees de fapon virtuelle, en 
miroir inverse, soit par cylindre clokwise et pale rotationnelle, 

8) Que les machines a mouvement clokwise peuvent aussi etre realises en bifonctionalite. 



L'ensemble de ces nouvelles generalisations completera nos travaux et permettra de realiser une 
theorie generate de entires de determinations de toute machine motrice. 



Resume plus precis de nos travaux anterieur et de Vobjet de la presente invention de nos 
travaux anterieur 

Nos travaux anterieurs ont done realise les aspects suivants : 

A) nous avons additionne plusieurs mecaniques de premiers niveaux aux deux mecaniques de 
Wankle, ce qui aura permis de determiner un vaste ensemble mecanique comprenant les 
methodes de support suivantes, (Fig. 2) : 
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- par mono induction (Wankle) 

- par engrenages intermediaires (Wankle) 

- par poly induction (Beaudoin) 

- M6thode par semi transmission (Beaudoin) 

- M&hode par engrenage cerceau (Beaudoin) 

- Methode par engrenage intermediate (Beaudoin) 

- Methode par engrenage talon (Beaudoin) 

- Methode par engrenages internes juxtaposes (Beaudoin) 

- Methode par engrenages internes superposes (Beaudoin) 

- Methode par engrenages central post actif (Beaudoin) 

- Methode par structure engrenagique (Beaudoin) 

- Methode par engrenages unitaire (Beaudoin) 

Nous avons par la suite produit r ensemble des avancements suivants (Fig. 3) 

a) Nous avons montre que Ton pouvait augmenter la compression des machines retrorotative, 
le couple des machines post rotative 

b) Nous avons done montr^ que Pon pouvait realiser des machines rotatives de divers degre, 
ces machines realisant de nouvelles formes de cylindre plus subtiles et &ant soutenues 
augmentant le nombre d'induction . 

c) nous avons montr£ que Ton pouvait produire des actions acc£lero-deceleratives des parties 
compressives, augmentant par la leur effet oscillatoire, et ameliorant ainsi la course des 
parties compressive et la forme des cylindres y etant relatives 

d) nous avons montre les r&gles de combinaison des mecaniques en etagement 

e) nous avons g£n£ralis£ les formes de cylindre des poly turbines 

f) nous avons montr6 les m&hodes de modification des degr6s et cylindres des machines 

g) nous avons montre les degr£s dynamiques des machines a cylindre rotor a piston 

h) nous avons montre les effets des poly maneton sur les machines rotatives 

i) nous avons montr^ les difKrents types de cylindres obtenus Carr6ifies, ovalises etc. 
j) nous avons montre que les machines pouvaient etre construites par ensembles de pales 

unitaires, pales en polyfaces standard, structures paliques 
k) nous montr6 les dynamiques parfaitement birotatives de pale en mouvement Clokwise, et 
les dynamiques rotativo-circulaire que ce mouvement impliquait. 

Retrospective de I 'art anterieur a Wankle et de Wankle 

I/on peut resumer Tart anterieur a Wankle en disant qu'il est Pexpression progressive et non 
rationalisee des diverses figures de machines rotatives. Les principaux inventeurs auxquels Ton 
doit les figures g£om£triques de base des machines rotatives sont Fixen, Cooley, Maillard et 
phisieur s autres Ces inventeurs out montre que des pales de divers nombres de cot& peuvent 
etre realisees de fe^on a produire une course plandtaire int£rieure & un cylindre, lorsqu'elles sont 
montees sur un excentrique. (Fig. . 1 a) 
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Apports de Wankle 

Les apports de Wankle peuvent etre consideres de trois points de vues particuliers. 

L'on doit tout d'abord a Wankle une partie historique importante, puisque dans son invention, 

celui-ci fait une r£pertoriation de plus exhaustive des machines motrices de Fart anterieur. 

Le second apport Wankle doit plutot etre class£ du point de vue de sa valeur thdorique. En eflfet 
, Wankle 6tablir une rationalisation classificatoire de ces figures , et des figures a segmentation 
sur les pales, ce qui lui permet d'une part de les diviser en figures post rotatives et figures 
r&rorotatives, et d'autre part de combler les dites classes des figures manquantes . (Fig. 1 b) 

Le troisieme apport de Wankle consiste a avoir r&diser deux methodes de support 
• orientationnel des pales des machines, methodes que nous avons nominees par mono induction 
et par engrenage intermediate. (Fig.l c) Ces methodes ont eu pour principal effet de rendre la 
pale totalement independante, mdcaniquement, du cylindre dans lequel elle voyage. Par 
consequent, l'utilisation de ces methodes a permis une correcte separation des parties 
mecaniques et compressives des machines rotatives C'est pour cette raison principalement, que 
Tune de ces methodes, la methode par mono induction, a ete adoptee par l'industrie, avec pour 
r^sultat que le moteurs rotatifc sont souvent aussi appeles moteurs Wankle, du nom de 
rinventeur de ces methodes. 

Premiere partie 

Dans cette premiere partie, nous determinons phis specifiquement les lacunes les plus 
fondamentales de Tart anterieur et notamment de celui de Wankle et nous produirons une 
extension par precision de methodes que nous avons anterieurement propos6es. . 

Lacunes generates du systeme de Wankle 

II est un point de consensus de considerer les machines rotatives avant Wankle comme tres peu 
resistantes a l'usure prematuree des segments, et les machines de Wankle comme ayant un 
coefficient de friction eieve et un couple fort faible. 

Pour vraiment etre en mesure de corriger ces defeuts, il faut avoir une pleine conscience de 
leurs causes. L'on sail que les segments des machines de Tart anterieur a Wankle, subissaient 
une usure pr6matur6e causae dans le fait que le support orientationnel de la pale est realise par 
son ancrage au cylindre. Les segments subissent alors une pression mecanique importante pour 
laquelle ils n'etaient pas conpus. 

L'on peut classer les lacunes du systeme de Wankle en trois principales categories, soit 
mecaniques, s^mantiques et lacunes d'incompletude. Nous n'etudierons les lacunes s£mantiques 
et d'incompletude qu'a la fin de la presente invention, et ne considererons, pour les fins de la 
presente section que les lacunes mecaniques. 
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Lacunes mecaniques de Wankle 



Segmentation 

Les effets positife des nouvelles segmentations de Wankle ont et£ de permettre une 
segmentation sur les pales, et un adoucissement des cylindres, ce qui a eu pour effet de 
minimiser Fusure des segments. Par ailleurs le principal effet negatif a ete de realiser 
1' explosion pour ainsi dire sur une pale plac£e a Thorizontale, et non pas une pale en 
redressement, comme c'etait e cas dans les machines de Fart ant&ieur. Le prix a payer pour 
s6curiser la segmentation a done dans un premier temps celui de diminuer considerablement 
Fampleur de Textension, reduite dans les machines de Wankle a la seule extension du 
vilebrequin. 

Mecanique 

Les apports mecaniques de Wankle ont done remplis leurs objectifs de realiser la s^curisation 
de Torientationnalite de la pale de fe^on autonome du cylindre, et par consequent de realiser 
la separation totale de Taction mecanique de Taction compressive. Par ailleurs, il est d'evidence 
que la realisation de ces methodes de support orientationnel a entrain^ d'autre difficulty 
presque aussi importances, theoriquement en mecaniquement. 

Puisque nous entendons a la premiere partie de la pr&sente demande, elargir certaines de nos 
solutions anterieures, k savoir la poly induction, T induction par engrenage cerceau, et par 
engrenage polycame, et en seconde partie, generaliser le plan horizontal dynamico-mecanique 
des machines, nous discuterons ici des erreurs de Wankle, et montrerons que toutes nos 
solutions ne sont pas parcellaires , mais au contraire forment un corpus systematique original 
permettant de rendre compte pleinement des machines. II sera par consequent phis facile au 
lecteur de prendre en compte de Toriginalite, de Fefficacite, de la flexibilite de la variability, et 
de la generality de la synthase globale que nous proposons a cet effet 

L'ensemble des lacunes de Wankle et Tensemble de solutions que nous y avons apporte et y 
apportons sont les suivants 

a) Une realisation, par le biais de deux mecaniques, soit la mecanique mono inductive 
et par engrenage intermediate, de poussee contradictoires sur une meme pale, une 
partie de ces poussees etant en sens inverse de la rotation de la machine ( solutions : 
inductions k engrenage cerceau, semi transmission, engrenage central post actif ) 

b) Une realisation mecanique abaissant le nomhre de composante sur un nombre 
inferieur a celui strictement necessaire a la realisation de la motricite (solution 
etagement, poly manetons) 

c) Une mecanisation contre-rotative, issue de F observation inversee de la mecanique 
des machines, de Texterieur vers Tinterieur du systeme de la machine (solution : 
observation construite, et de poly induction) 

d) une exageration dans la regularite du mouvement rotatif de la pale engrenages 
polycames) 
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Premiere lacune de Wankle ; centralisation de Vanerage resultant en poussies contradictoires 
stir la pale 

L'61£ment constituant sans contredit la difficult^ majeure de toute machine rotative, lorsque 
V action orientationnelle de celle-ci est realisee par I'une des methodes de Wankle, c'est-a-dire 
au centre des machines, est certes celui de la poussee contradictoire de la puissance explosive 
sur la pale. Par poussee contradictoire, nous entendons d'une part qu'une partie de la pale a une 
induction orientationelle non seulement contraire a Fautre partie d'une meme pale, mais aussi 
contraire au systeme de la machine. C'est exactement ce qui se passe dans les deux principales 
mecaniques d f induction de Wankle, soit la mono induction, et V induction par engrenage 
intermediaire, etils 'agit let trds certainement de la princtpale raison sur laquelle est fondee le 
manque de motriciti de ces machines lorsque realises de ces manieres. (Fig.5 b) 

Pour mieux saisir la cause de cette lacune, nous pouvons nous servir d'exemples phis facilement 
comprehensibles en conqparant phisieurs moteurs a pistons, de types differents. L'on peut en 
eflfet comparer les moteurs k pistons standard aux moteurs a pistons k bielle coulissante, et aux 
moteurs k pistons a poly induction. (Fig. 5 c) 

On peut constater k cette figure que la puissance du piston sur le vilebrequin, en cours de 
descente, est donn£e dans le moteur a pistons standard par la poussee verticale sur celui lui-ci, et 
b par F appui lateral de celle-ci et de la bielle se transformant en poussee laterale. 

Les deux effets combines, poussee et eflfet de bielle se conjuguent pour realiser le mouvement 
circulaire du vilebrequin. La pouss£ sur la surface du piston, est totalement positivement 
utilis£e. En eflfet, qu'elle sok antSrieure ou posterieure au point de support de cehii-ci, elle se 
transforme en une pousse e lateralo-verticale dirigee en seul sens. 

Dans le moteur a bielle coulissante, Faction laterale de la poussee est perdue, et Feflfet de bielle 
est retranche. La machine n 'a done plus que son effet vertical. 

Dans le moteur k poly induction k bielle rectiligne, de notre brevet litre Machine energetique a 
poly induction la puissance est cette fbis-ci augments par Faction strictement verticale de la 
poussee, additionnte de celle de levier des vilebrequin superposes. 

Dans les moteurs rotatifs de Fart anterieur a Wankle, Fon parvenait k realiser une poussee, 
meme in£gale sur toute la surfece de la pale et par consequent un eflfet de poussee appreciable 
sur le vilebrequin (fig. 5 a) 

Le vilebrequin et la pale participent en r6alisant leur action compressive k Faction mgcanique, 
F extremity de la pale realisant un certain encrage dans le cylindre et permettait une action de 
levier de la pale sur le vilebrequin. Malheureusement, une telle procedure rendant la realisation 
commerciale de ces machines difficile, puisque que des parties mecaniques n6alisees de fe^on 
confondues avec des parties compressives resultent necessairement en une usure prematurees de 
celles-ci 
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II a done fallu de &9on absohie rSaliser des m&hodes de support non seulement positionnelles, 
e'est-i-dire du centre de la pale, amis aussi, orientationnelles de celle-ci, de telle maniere d'en 
rendre I 'action totalement independante du cylindre et ainsi permettre la realisation d'une 
segmentation strictement flottante . 

Les methodes de WanUe : inductions par mono induction et engrenage intermidiaire 

Comme nous venons de le montrer, Ton pent dire que l'ancrage orientationnel, dans les 
machines rotatives, est P6quivalent de PefFet de la bielle dans les machines a pistons. 

L 'on pent done effirmer que le emplacement de l'ancrage de Vexterieur vers le centre de ces 
machines produit un effet similaire sinon pire que celui du retranchement de I 'effet de bielle 
par realisation de la transmission a coulisse pr&cedemment montree dans le moteur a pistons. 

En effet, en encrant P aspect orientationnel de la pale au centre de la machine, Ton divise, 
n&sessairement, cette dite pale en deux parties qui realiseront la poussSe de Pexplosion de fe?on 
contradictoire, en sens oppose 

Les poussfes sur chacune des parties de la pale seront done conlraires, et cela se traduira par 
une pousste r6duite sur le vilebrequin, puisque la poussee sur cehii-ci ne sera phis que la 
difference des poussdes contradictoires. Dans le cas des machines par mono induction, ce qui 
est la premiere m&hode de support de Wankle, Parriere de la pale subira une poussee negative 
alors Pavant subira une pouss6 positive* Au contraire, dans le cas de Papplication de la m&hode 
par engrenage intermidiaire, e'est la partie avant de la pale qui realisera une pousste negative, 
et la partie arrifere qui rgalisera une pousse positive. (Fig. 5 b 1,5 b2 ) 

L'ontrouvera phis en details les explications relatives a ces m£caniques de la pr&sente demande 
de brevets anterieures. 

Precisions des solutions dejd qpportees 

L'on aura soin de lire nos travaux anterieurs relatife aux machines motrices, pour prendre en 
charge les diverses methodes de support et de correction des courses des pales de® machines, et 
pour mieux comprendre les notions de degr£s de celles-cL Pour les fins des prtsentes, nous ne 
rappellerons que celles que nous entendons 61argir. L'on ggneralisera done davantage 

A) les inductions par engrenage cerceau, les r6alisant avec chaines ou courroies 

B) les m&hodes par engrenages polycames, les rgalisant cette fois-ci circulairement, avec des 
dentitions alternativement eloignees et rapprochees 

C) les semi transmission a compression verticale et structure elis6es 

D) les mSthodes par poly induction 

1) au niveau de leurs induction 

2) au niveau des emplacements de soutient 

3) au niveau de leur alternance 
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Comme nous l'avons deja mentionne, nous avons deja montre ptusieurs solutions k ces 
problemes. Nous Iimiterons ici cependant notre expose aux solutions qui recevront en le present 
invention et generalisation. 

Nous avons demontre plusieurs solutions a ces difficuites pouvaient dtre r^alisees sans changer 
le niveau de la machine, c'est-a-dire en conservant a la machine son niveau de premier degrd 
Ces solutions out toutes en commun Fobjectif de r^aliser cette fois-ci m6caniquement 
r exteriorisation de Fancrage de ces machines, Ces solutions deja commentees ans nos travaux 
anterieurs sont principalement, les mecaniques par les solution par engrenage cerceau, par 
polycamaiion, par semi transmission, les mecaniques par poly manetons 

L'on pourra k cette eflfet relire nos travaux anterieurs, de meme que les considerations sur la 
pouss^e que ces solutions apportent , et que nous montrons dans notre demande de brevet en 
antecedence titree Machine r&trorotative, post rotative, et birotative (conclusion ) 

Ces mecaniques pour les fins de lapresente demande doivent etre conq>letes de la (agon 
suivante 

A) les mecaniques a engrenages cerceau doivent aussi comprendre leur realisation avec 
chaine, courroie (Fig 6) 

B) les mecaniques a engrenages polycames doivent aussi comprendre les engrenages ronds 
en lesquels les accelerations et decelerations deja commentees sont realis6es par 
rapprochement ou eioignement des dents. (Fig.7) 

C) Les mecaniques par semi transmission s'appliquent a toute dynamiques de machines, que 
les parties motrices en soient le cylindre ou les pales, que ces machines soient post 
rotatives ou retrorotatives, ou encore que ces machines retrorotatives soient a explosion 
laterales sur la pale, ou k explosion verticale. (Fig.8) 

Mecaniques par engrenage cerceau 

Les mecaniques par engrenages cerceau sont realisees lorsque les engrenages de support et 
d' induction de type externes sont couples entre eux par un engrenage rotativement et 
planetairement monte les reunis. L'on reussi alors une activation de la pale, montee cette fois-ci 
sur une maneton, par son sommet. Ce qui hii donne une grande fhiidite d' induction. Nous 
avons deja montre que, dans les mecaniques a engrenages cerceau, Ton pouvait augmenter 
Feflfet de corde de l'engrenage cerceau, et Pangulation de lapoussee enrealisant ces 
mecaniques avec un tiers engrenage. Par ailleurs, dans nos pedaliers de bicycles nous avons 
montre que cette mecanique pouvait aussi s'appliquer en realisant l'engrenage cerceau sous la 
forme d'une chaine. La presente a simplement pour eflfet d'enoncer, pour les machines 
motrices, que les le mecaniques, dites par engrenages cerceau, l'engrenage cerceau peut 
materiellement etre realises par une courroie, ou encore par une chaine (Fig.6) 
Comme precedemment, dans ces realisations, Feffet de corde empeche la realisation de l'effet 
de poussee avant contradictoire sur la pale. Lapoussee avant est done rotative dans le sens de la 
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machine, et s'additioime a la poussee arriere, elle aussi positive. La chaine pourra aussi etre 
realist e sous la forme d'une courroie. 

En effet, comme lors des realisations avec trois engrenages, les mecaniques & engrenages 
cerceaux, lorsque realises avec chaine ou courroie, r£aliseront un effet de corde 
supplemental, cette effet armulant la poussee contradictoire avant et permettant par 
consequent un poussee, quoique inegale, positive sur la totality de la surface de la pale. 

La poussee sur la pale ne sera done phis contradictoire et puisque toutes les pouss^es sur la pale 
sont offensives et, de surcroit, respecte le caractdre in^gal de Pouverture de la pale lors de 
I' expansion. 



Mecaniques accelero-decMeratives et techniques de potycamation. 

Nous avons montre dans nos travaux anterieurs que la realisation de parties acceieratio 
deceleratives dans les machines motrices pouvait permettre la realisation de machines 
prealablement impossibles, et permettait des machines de degre de motricite superieur. Ces 
machines etaient r6alis6es a partir d'engrenages que nous avons dits engrenages polycames. 
Notamment ces machines, lorsque realisees par de tels engrenages, au surplus d'admettre une 
acceleration de poussee compatible avec la thermodynamique de Pexplosion, permettait une 
variation des point d'enerage reduisant la contre poussee negative sur la pale. L'on peut etendre, 
par la presente, la notion d'engrenages polycames en enonfant que des engrenages standard ou 
de forme polycame peuvent etre realises de telle manidre de produire des acceleration 
deceleration en en produisant des distanciations de dents variables. Un engrenage, dont les dents 
ne seront pas egalement disposees, et qui, par consequent, seront par endroits phis rapprochees 
et par d'autres plus eioignees, produiront, meme s'ils sont circulaires, des accelerations et des 
decelerations similaires a celles des engrenages polycames. (Fig.7) 

Au surplus, deux engrenages congus de cette maniere pounont realiser des accelerations et 
decelerations alternatives ou similaires entre eux dans le temps. 

L'on produira alors les'meme effets acceieratife et deceieratife des pieces qui leurs sont fixees, 
et au surplus, des formes de cylindres differentes, phis bombees, ou phis aigues, que Ton 
pourra au surplus les realiser en symetrie. 

Generalisation de la methode par semi-transmission 

Tel qu'il en appert dans nos travaux deposes en antecedence a la presente, la methode pat semi 
transmission s' applique k toute machine rotative, et dans le cas des machines retrorotatives, aux 
machines a explosion verticale (Fig. 8 a) Cette methode permettra une action verticalisante de 
la poussee sur le vHehrequin 

Au surplus, il est important de mentionner ici que la methode par semi transmission pourra etre 
realisee de fafon subdivis£e , par la conjonction d,une induction de support montante, et une 
induction d'axe de rotation descendante.(Fig.8 ) 
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En dernier point, il faut mentionner, comme nous le preciserons phis loin, £lisees de fkfon semi 
transmittive pour supporter adequatement les pales en mouvement birotatif clokwise. 

Solutions d 'augmentation du nombre de degres rotationnels verticaux : etagemerU d 'inductions 
et poly induction 



L'onpeut certes resumer en affirmant que la premiere lacune de Wankle consiste en un 
abaissement excessif du nombre de parties de la machine. Cet abaissement permet de realiser la 
machine dans sa nature Compressive, mais non pas dans sa nature Motrice. 

Cette affirmation se comprend elle aussi au regard des exemples de machines k pistons d&jk 
pr6senl£es. Dans la machine a piston h bielle coulissante, bielle et pistons sont r£alis£es de 
&9on confondue. II ne subsists done que deux Elements constitute de la machine soit la parti 
compression, realise en y englobant de fa9on fixe la partie ligatrice et la partie mecanique. La 
machine sera puissante en compression, mais sera de moindre performance lorsque utilisee 
comme moteur. 

La fefon de lui confSrer sa puissance sera de restituer la partie ligatrice, la bielle, de fefon 
distincte du piston. 

L'on doit constater de fepon claire que la realisation de fa^on centime de Pencrage dans les 
machines rotatives, est equivalente k la soustraction a la soustraction de la bielle elle-meme. 
Lorsque la bielle est realisee de fefon confondue avec le piston, la machine est priv6e de son 
effet de bielle. Une perte similaire est realisee lorsque Pencrage de la machine est ramenee par 
au centre de celle-cL 

Nous affirmons que, pour les machines a combustion interne, les trois elements suivants doivent 
etre realises pour toute machine soit sous sa forme Moteur 

- une partie compressive, 

- une partie mecanique 
~ . une partie ligatrice 



doivent etre r£alis£es conjointement et cooperativement pour realiser les machines sous leur 
forme neutre ou motrice. 

Nous pensons que les machines motrices, qu'elles soient a piston ou rotatives, peuvent etre 
r^alisees de deux manieres principales soit sous leur forme compressive, motrice, ou neutre. 
Elles sont r£alis6es sous leur forme neutre lorsqu'elles sont privies de leur effet de bielle et sont 
r6alis6es avec des parties confondues. Elle sont de forme neutre et motrice quand leu effet de 
bielle est restitue, et au surplus lorsque Ton y ajoute un effet levier, comme dans les moteurs a 
bielles rectilignes. 

Nous avons montre et montrerons encore aux presences que Tune des erreurs majeures de la 
realisation de toute machine de Tart anterieur est d'avoir realise les machines rotatives comme 
des machines de premier degrg, e'est-a-dire comme etant des machines ne poss£dant qu'un seul 
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degr£ de rotativite peripherique. Toutes les machines ont done &e realises dans leur nature 
Compressive, et non Motrice. 



L 'etagement mecanique comme solution d Elevation de degres 

Lots de nos travaux anterieurs, nous avons montre que 1' Etagement mecanique, qui avait tout 
d'abord pour objet de realiser des machines retrorotatives avec un ratio de compression 
acceptable, avait en rgalite d'une valeur beaucoup phis generate puisque Ton pouvait realiser 
toute machine motrice selon cette mSthode. Plus specifiquement pour les machines de type post 
rotative, elle permettait de realiser un couple extremement plus puissant am£liorant de faqon 
considerable les angles d'attaque de la pale sur ses vilebrequins. Quant aux machines de type bi- 
rotative, puisque le degr£ mecanique permettaient le soutient des pales etait dores et deja de 
second degr£, ces m£caniques par etagement permettaient un correct soutient des parties 
compressives, ce que Tart art&ieur n'avait pas 6t& en mesure de realiser la nature Ces 
machines de second degre etaient done phis puissantes et leur nature etait de type Motrice, alors 
que les machines au premier degre, realisees avec un seul etagement, demeuraient des machines 
de type Conqpressive, les avec deux etagement devenaient de type neutre ou motrices. 

Dans les realisations par etagement les parties motrices des machines ne sort pas confondues. 
En eflfet, les realisations par etagement ont restitue en totalite et de fefon distincte mais 
coordonnee, les parties motrices des machines, et les ont done realist sous leur forme Moteur. 

Pour plus d' information Ton aura so in de lire nos travaux anterieurs a ce sujet 
Le rappel succinct ici de ces notions n'a pour objet que de preparer le terrain a une meilleure 
comprehension des combinaisons de mecaniques, qui dans la prdsente seront realisee, pour les 
machines rotativo circulaires, horizontalemenL Nous ne nous limitons ici a quelques machines. 

Les exemples les phis evidents de ces realisations sort realises dans les moteurs triangulaires 
retrorotatife, a et la pale triangulaire post rotatife, (Fig. 9) 

Dans ces machines, le deplacemert du centre des pales, end'autres termes le emplacement 
positionnel des pales, n'est phis simplement circulaire, mais est lui-meme planetaire. Les 
mecaniques de ces machines supposent toutes une mecanique superieure dont Pengrenage de 
support est dynamique et peripherique, puisque dispose de fefon fixe a hauteur dumaneton, ou 
encore polycam£ et dispose dans le cote du moteur. Le vilebrequin superieur de ces machines 
realise une action similaire a Taction de la bielle d'un moteur a piston. II y a plus de deux cent 
combinaisons possibles de mecaniques. 



Seconde lacune de Wanfde et deuxieme solution d 'augmentation de degr&s vertical : la poly 
induction 

Nous avons abondamment travail sur la notion de poly induction Pour mieux comprendre non 
seulemert Foriginalite mais aussi la porte de la notion de poly induction, et cela, non seulement 
du point de vue mecanique mais au surplus au niveau conceptuel, 3 faut faire place a une 
comprehension des machines rotatives du point de vue de V observation. 
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Comme nous l'avons dit prealablement, les formes des cylindres des machines rotatives ainsi 
que lew support strictement positiormel sont apparues avant I "elaboration des divers types de 
guidages orientationnels des pales. Par consequent, Ton peut dire que dans le domaine des 
machines rotatives, Pexperience et la pratique ont precede la theorie. Partant en effet de pales 
simplement soutenues positionellement par un excentrique et disposes dans un cylindre, Ton a 
pu proceder a deux types d'observations, observations qui ont utterieurement permis la 
composition de mecaniques assurant au surplus Porientation autonome des pales. 

Types d'observation 

L'on doit necessairement penser que pour obtenir le r^sultat des mecaniques par mono 
induction et par engrenage intermediate, Pon a du preceder k Pobservation de la pale de deux 
manieres differentes. L'on dira que le premier type d'observation est une observation par un 
point absohi, par Pexterieur de la machine, (Fig. 10 a ) et Pon dira que la seconde observation 
est dynamique et interieure, puisqu'elle peut etre realisee k partir d'un observateur hypothetique 
position^ sur le vilebrequin en cours de rotation. (Fig. 10 b) 

Observation par observation exterieure generate. 

Dans le premier type d'observation, dit par observation exterieure absolue, L'on suppose un 
observateur situe a Pexterieur de la machine et observant le deplacement de la pale et du 
vilebrequin. Dans les machines post rotatives, celui-ci observera que la pale agit dans le mime 
sens que celui du vilebrequin qui la supporte, et mais plus lentement que celui-ci. Inversement, 
dans les machines retrorotatives, celui-ci constatera que la pale agit en sens contraire de 
rotation que celui du vilebrequin qui la supporte. C'est k partir de ces constatations que doivent 
necessairement avoir ete construite les mecaniques premieres mecaniques de Wankle, que nous 
avons subsequemment nominees induction par mono induction. 

Dans le cas des machines post rotatives, la necessite de produire un mouvement de pale plus 
lent que celui de P excentrique a ete realisee par P utilisation d'un engrenage d' induction de pale 
de type reducteur, so it de type interne, couple a un engrenage de support de type externe. Dans 
le second cas, c'est-a-dire, de figuration retrorotative, puisque la pale doit tourner en sens 
contraire de cehii du vilebrequin, Pengrenage de pale est de type externe, alors que Pengrenage 
de support est de type interne, ce qui forcera une retrorotation suffisamment acceieree de la pale 
pour que l'observateur puisse constater, observe le mouvement contraire de celle-ci par rapport 
k celui du vilebrequin. (Fig. 10 a) 

Observation par positionnement sur le vilebrequin. 

Le deuxieme type d'observation donne naissance k toutes les autres mecaniques de premier 
degre, comprenant la mecanique par engrenage intermediaire, de Wankle, ainsi que nos 
mecaniques de premier degre, dont par exemple par semi transmission, et par engrenage 
cerceau, par engrenage central actif, 

Ce type d'observation est possible si Pon suppose qu'un observateur est positionne sur le 
vilebrequin de la machine et compare le sens de son propre mouvement a celui de la pale. Celui- 
ci constatera que contrairement k ce qui se passe dans le premier cas, la pale agit toigours a 
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contre sens du vilebrequin, II n'y a pas de contradiction entre les deux observations. En effet, 
m6me si la pale toume toujours en sens contraire du vilebrequin, sa vitesse de retrorotation varie 
selon qu'il s'agit d'une machine post rotative ou retrorotative. Ainsi done, si sa vitesse de 
retrorotation est inferieure a celle de rotation du vilebrequin, comme e'est les cas dans les 
machine post rotatives, Fobservateur exterieur continuera d'observer que la rotation plan&aire 
se realise dans le meme sens que celui du vilebrequin. Par ailleurs, si sa vitesse de retrorotation 
est superieure a celle de son vilebrequin comme e'est le cas dans les machines retrorotatives, 
Fobservateur exterieur continuera d'observer un mouvement contraire de celle-ci par rapport a 
cehii du vilebrequin 



L'on peut deduire des ces assertions, que les mecaniques a etre construites a partir d'une 
observation sur le vilebrequin, ne chercheront par directement k realiser un action en meme 
sens ou k sens contraire de la pale, comme dans le cas de la premiere observation, mais une 
rotation en sens contraire a celle du vilebrequin, mais avec des vitesses difiKrentes cependant, 
realisant ainsi les machines post rotatives ou retrorotatives. (Fig. 10 b) 

Encore une ibis, a titre d'exemple, F induction par engrenage intermediaire de Wankle produit 
mecaniquement cette observation. La pale est activee non pas dans un rapport direct au corps 
du moteur, mais par le biais d'un engrenage monte sur le vilebrequin, de telle maniere d'etre 
activee par son rapport a cehii-cL 

Comme nous Favons d6jk mentionne, les mecaniques par engrenage cerceau, par engrenage 
actif central, par semi transmission, et plusieurs autres de notre conception sont des mises en 
oeuvres mecaniques issues de cette meme perspective et observation. 

C'est k partir de ces types d'observation que Fon a pu construire les mecaniques consequentes, 
que Fon peut nommer mecaniques de premier degre a preeminence avant, et mecanique de 
premier degre & preeminence arriere, selon que c'est lapartie avant ou arri&re de la pale qui 
produit une poussee, la partie contraire produisant, comme nous Favons deja montre, ime 
contre poussee. 



Observation exterieur e de points de deplacement. 

Un troisieme type d'observation peut etre realise, et ce type d'observation sera la source 
rationnelle de la realisation des mecaniques par poly induction. Dans ce type d'observation, il 
s'agit a nouveau de realiser une observation k partir d'un point fixe exterieur., Cependant , ici, il 
ne s'agit pas d'observer le mouvement de la pale en general, ou encore de le comparer avec 
cehri du vilebrequin, comme dans le cas du premier type d'observation. II s'agit plutot 
d'observer la course de divers points de la pale pour un tour de rotation. L'on appellera ce type 
d'observation dynamique. (Fig. 10 c) 

Cette observation permettra de realiser que tout point situe sur une ligne partant des centres aux 
pointes de pales parcoure la forme caricaturale du cylindre en lequel elle diambtde. En second 
lieu, cette observation permettra de constater que tout point situe sur vine ligne unissant le 
centre des cotes au centre de la pale parcoure une forme similaire a la forme du cylindre, mais 
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cette fois-ci dans la direction opposee a celui-ci. L'observateur constatera par la suite que les 
points des deux formes sont toujours equidistants entre eux , ce qui permettra de rattacher une 
pale rigide a des mecaniques r6alisaut ces deux points . 

Partant de cette observation, Ton realisera done en combinaisons deux mecaniques planetaires 
travaillant cependant oppositionnellement, ce que Ton appellera la poly induction. (Fig.l 1) 

L 'aspect theorique original et fondationnel de la poly induction 

Encore une fois, la m£thode de poly induction est bien phis qu'une methode de support. EUe est 
en quelque sorte une comprehension geometrico dynamique tout a fait contraire a celles des 
penseurs de Tart anterieur dont Wankle. En effet, pour Wankle et ses predecesseurs, la 
realisation g£om£trique de toute forme de cylindre est pioduite par soustraction de mouvements, 
e'est-a-dire, un mouvement central rapide, celui du vilebrequin et un mouvement exterieur lent 
et en sens inverse, celui de la pale. Comme nous Favons vu precedemment, il y a inversion et 
realisation de fa$on confbndue des parties mecaniques. La soustraction de ces mouvements 
realises par rexcentrique central et par la pale, produit la courbure du cylindre. (Fig. 12) 

Or la poly induction montre que la production de la courbure du cylindre pent etre realises de 
fagon totalement differente par la realisation de fag on additive et nan soustractive, de deux 
mouvements positifs, Tim, maitre realise par le vilebrequin central, et le deuxieme, secondaire, 
realise par un vilebrequin subsidiaire. Au surplus, le mouvement lent, done maftre, est cette 
fois-ci realise au centra de la machine, et par le vilebrequin, et non en peripheric, et de &9on 
confondue avec la pale. 

Au surplus de realiser de fefon dissociee les elements compressif, ligatural et mecanique de la 
machine, la poly induction montre hors de tout doute que la courbure du cylindre pent etre 
realisee par la somme de deux actions circulates dynamiques positives, et non, comme chez les 
inventeurs de Fart anterieur par la somme d'actions contradictoires. 

Mais il y a beaucoup phis a considered Comme nous le verrons phis loin, le type de dissection 
du mouvement en sous mouvement realise par. la poly induction permettra de realiser sur cette 
base, une nouveUe organisation dynamique des plus impoitante et detenninante, tout autant 
mecaniquement que theoriquement, soit F organisation dynamique rotativo-circulaire h 
mouvement de pale en Clokwise. 

Avant de passer a cette etape, nous generaliserons cependant ici quelques notions de poly 
induction. 

Poly induction : generalisation des methodes et repartition horizontale des sous mouvement : 
les machine rotativo circulates 

L'on entend ici g£n£raliser la methode de poly induction des quatre fa$ons suivantes : 

A) mentionner que toute induction pent servir a commander chaque induction subsidiaire post 
rotative d'une poly induction 
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B) que tout emplacement des points de raccord des manetons peut etre choisi, et permettxa de 
distinguer les aspects compressif; neutre et moteur de la machine en mode poly incluctif 

1) que lors de la realisation avec plus de deux vilebrequins subsidiaires, il est possible de 
conserver Peffet de penture Slinky en realisant la poly induction de %on dynamique, 
c'est-a-dire altemativement 



A) poly induction par toutes inductions 

Dans la poly induction standard, en double ou a plusieurs parties, chaque induction subsidiaire 
est assimilable h une mono induction cependant post rotative, comportant un engcenage 
d'induction post rotatif; de type externe, et un engrenage de support aussi de type exfeme, 
commun a chaque induction. 

1) Nous entendons simplement enoncer ici que Taction post inductive de chaque sous- 
induction peut etre realisee par toute induction de premier degre, celle-ci &ant cependant 
r£alis6e de %on post rotative. Par exenqrfe, Ton pourra activer chaque engrenage d'induction 
par engrenage cerceau, par engrenage intermediate, et ainsi de suite. (Fig. 13) 

2) la seconde precision que nous entendons apporter ici est que tout point de la pale produit la 
forme du cylindre , mais avec des orientations diffgrentes selon sa situations. Comme nous 
Pavons note pr6c6demment, les points dans Paxe des pointes, et les points dans Paxe des cot£s, 
produisent des formes complementaires du cylindre. Notons au surplus que les points 
intermediaires produisent la forme du cylindre mais cette fois-ci oblique. La machine pourra 
done §tre soutenus par non pas par double articulation, mais par tri-articulation. En ce cas, les 
soutient par les cot£s produiront un encrage descendant, les soutient en position interm&iiaire, 
un encrage descendant tardi£ ou prScipite, et les soutient par les pointes, un encrage superieur. 
L'on dira done que dans les deux premiers cas, la machine est de type moteur ou neutre. Les 
supports dans les cot6s realisent une course contraire des manetons, verticale, et les parties de 
pales joignant ces points de support aux points de pale doivent etre considerees comme des 
additions geometrique dont Peflfet sera de nStablir, en d£pit de ces position^ et course, la 
courbure initiale de attendu. Lors d'un soutient par les pointes, la machine est de type de 
Compressive. Notons que ce dernier type h 6t6 realise par Muelling. II apparait done ici Evident 
que meme la poly induction peut &re realisee de fagon negative. 

Le positionnement de ces induction permettra , comme cela est partiellement r£alis£ dans la 
poly induction en double partie, un encrage et un eflfet de penture en cours de descente, ce qui 
permettra de realiser la machine dans sa version moteur 



2) Lors de la realisation par phis de deux supports, une grande partie de Peffet de penture Slinky 
realise en double partie disparait Or, il est important de conserver ce m£ga eflfet, qui fait 
interagir les inductions entra elles, et ne les conserva pas dans des rapports isoles de mini 
inductions. Par ailleurs, mais il est aussi important de realiser un support 6quilibre et Igalement 
reparti entre les diverses inductions des feces des pales des machines, comme le permettent les 
realisations k triple parties. (Fig. 13 b) 
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La solution a ce dilemme consiste a realiser cdternativement et successivement une induction 
Slinky. Pour ce feire Ton retranchera des dents soil sur Fengrenage de support, sort sur 
rengrenage d'induction de telle mani&re que jamais plus de deux inductions, sauf lors des 
transitions alternatives de celles-ci, ne travaillent ensemble. 

Chaque induction est done alternativement motiv^e par son raccord direct a la mecanique poly 
inductive, ou encore par son striate raccord a la pale. 

Par consequent la pale est toujours maintenue minimalement par deux inductions et la troisfeme 
induction est libre m£caniquement et entrain^ par la pale elle-meme. 

De cette manidre, non seulement assure-t-on Peffet Slinky, mais aussi supprime-t-on r induction 
contradictoire, produisant une quelconque contre ou demi-poussee. 

Comme nous venous de le montrer par la mecanique de poly induction, la conception 
g6om£trico dynamique des machines deWankle est non seulement d£faillante parce que , 
comme nous Favons dit, elle surbaisse le nombre de parties composant la machine , mais aussi 
parce que , ce faisant, au surplus elle les inverse. 

Lactate d'inversion de WanUe 

Pour mieux faire comprendre cette id6e, nous utiliserons a titre d'exemple, k nouveau des 
moteurs strictement k pistons. Nous comparerons en effet les moteurs k pistons standards aux 
moteurs a pistons de type orbital et aux moteurs k cylindre rotor, ces derniers etant repris de 
notre brevet canadien Dans les moteurs standard et orbital proposes, chaque ensemble 
compressif, ligatural et mecanique pris isolement est exactement le meme, en ce que Taction 
purement rectiligne du piston est transmise par la bielle au vilebrequin montg rotativement dans 
la machine. Les differences entre ces machines ne sont que relative au positionnement de depart 
de certaines parties, telles les ensembles cylindres piston et le maneton de vilebrequin. Dans le 
cas des machines standard, Ton etablit plusieurs explosions successives en disposant plusieurs 
manetons en des cadrans diflferents du vilebrequin, chaque ensemble de cylindre se retrouvant 
sur une meme ligne. Dans les moteurs orbitaux, ce sont pluiot les points de rattachement des 
bielles qui sont sur une meme ligne, puisque celles-ci sont reliees au meme maneton. 
Inversement, les cylindres sont disposes dans des cadrans differents. Encore une fois, la 
dynamique de construction ou de d£construction de la compression est exactement la mime 
pour ces deux machines, puisque les rapports internes vilebrequin, bielle et pistons sont 
maintenus. 



La dynamique du moteur a cylindre rotor k pistons est fort diff erente. 

Les bielles et pistons sont toutes rattaches k un mime axe fixe, d£centr6, et le cylindre rotor est 
mont6 rotativement dans le centre de la machine. (Fig. IS) 

L 'action rectiligne du piston dans son cylindre speciflque est done le resultat de la double 
action circulaire des cylindre et piston a partir de centres diffirents. Cette machine est 
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beaucoup moins puissante que les deux autres versions precedemment commentees, et cela 
s'explique parce que la puissance est en part ie transmise du centre vers la peripheric avant de 
retoumer a Faxe moteur central. II y a done perte d'energie. Une deuxieme fe$on de 
comprendre le pourquoi de la deficience de puissance de ce type de machine, lorsque utilis6e 
comme moteur, est de comprendre que la puissance est obtenue, semblablement a la r£sultante 
obtenue entre la quille et la voile d'une voilier, par un angle de couple tres feible, meme a mi 
chemin de 1' expansion, 

Si Ton cherche a determiner la cause g^ometrique de cette insuffisance de production d'energie, 
Von realiser que les fonctions habituellement octroyies au vilebrequin ont ete deconstruites et 
subdivisees, puis octroyees a des parties diff&rentes. En effet, Ton constate que le maneton du 
vilebrequin est realise sous la forme de Faxe secondaire fixe, alors que la partie rotative du 
vilebrequin est octroy^e au cylindre rotor. II y a done a la fois demenbrement du vilebrequin^ et 
realisation d'une partie du demenbrement de cehii-ci de fapon confondue au cylindre. En effet, 
le cylindre rotor realise a la fois les composantes vilebreqitins et une partie des composantes 
compressives de la machine. L'on voit done, ainsi clarifie, phis exactement la contradiction, qui 
consiste a constater qu'un cylindre strictement rectiligne ne peut transmettre que peu d'energie 
lorsqu'il est realise comme vilebrequin. En resume done, dans les machines k cylindre rotor, 
bielle piston et cylindre sont presents dans la machine. C'est est le vilebrequin qui n'est pas 
r^alis^ dans sa forme standard, mais est plutot realise en partie de fagon avec le cylindre. Le 
vilebrequin se retrouve done en peripheric 

A la lumiere de ce qui precede Ton peut se rendre compte que le role des parties d'une machine 
motrice n'est pas definitif, et que phisieurs dynamisations de machines sont possibles. Ce 
faisant, ces dynamisations permettent h certaines pieces de jouer un role different. 

Dan le cas des machine precites, la forte connaissance des dispositions de base , lorsque celle-ci 
est realisee de fafon standard et de type orbita, permettent assez facilement de comprendre que 
le jeu de role realise dans les machine a cylindre rotor est une version construite . 

Dans les machines rotatives, la prise en charge de la meprise de construction est plus co-due, 
puisque ces machines nous ont, des leur origine &te r endue dans une disposition renversee* 

* 

L'on doit en effet supposer que dans toute machine rotative le vilebrequin maitre, Vinsu des 
inventeurs de Part anterieur, a ete realise defagon confondue avec la pale, et que, partant 
des constatations que Von peut tirer de nos poly inductions, Vexcentrique central n'est autre 
chose que V expression d 9 un vilebrequin subsidiaire, dispose en lieu et centre du vilebrequin. 

Comme nous Favons dit precedemment, la premieres lacune des machines rotatives les 
machines rotatives n'ont pas de bielles, et que pour cette raison elles ont perdu Feffet de bielle. 
Or a la lumiere que ce que nous venons d demontier, l'on pourrait affirmer que si certaines 
parties des machines rotatives standard ont ete r£alisees de fafon confondues, ce ne sont pas, 
comme dans les moteurs k coulisse, les bielles et pistons, mais plutot* comme dans les moteurs a 
cylindre rotor, le vilebrequin et la partie compressive, le cylindre. Nous pensons que les 
machines rotatives standard sont plutot des machines en lesquelles, comme dans 1'exemple phis 
haut mentionne, le vilebrequin-maitre a ete realise dans l'une des parties compressive, ici la 
pale. Si cela s,avere fonde, l'on pourrait dire que ce que l'on entend generalement pour etre le 
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vilebrequin d'une machine rotative, lorsque realise par induction de premier degre, n'est en fait 
que le vilebrequin subsidiaire de celle-ci, le vilebrequin maitre etant realisee de fa^on confondu 
avec la pale. 

Les machines rotatives totalement constituees, comme par exemples les machines en etagement 
et les machines en poly induction d£ja commentees comprendraient le correct arrangement des 
parties compressive, motrices et les parties ligaturales. 

Si cette supposition est vraie, Ton peut dire que dans toutes les realisations standard, k savoir de 
premier degre, des machines rotatives, le vilebrequin maitre est retranche de sa position 
centrale, pour y dtre remplace par le vilebrequin subsidiaire. D£s lors le Vilebrequin maitre se 
trouve realise de fefon confondue avec la pale. L'on s'aper^oit done ici que la seconde lacune 
fondamentale des machines, a savoir que le vilebrequin maitre de celles-ci est realise en 
peripheric, de fa$on confondu avec la pale, est tout k fait corollaire de la premiere, en laquelle 
Ton a recomtu un abaissement excessif des pieces de la machine et la realisation confondue de 
certains elements. 

Troisieme lacune fondamentale de WanJde : la realisation differentialo post rotative des 
machines. 

Dans le precedent propos, nous nous sommes servis d'exemples de moteurs a pistons, pour 
montrer que les moteurs de premier degres inversent d'une certaine &9on les pieces de la 
machine . Mais Fexemple principal, k savoir celui du moteur a cylindre rotor, demeure 
imparfait En celui-ci, effectivement, le vilebrequin est d^place dans le cylindre, alors que dans 
le moteur rotati£ il Test dans la pale. 

L'on devra done aller plus loin pour donner une image valable, lorsque realist comme moteurs 
k piston, du moteur rotatif Cette image permettra de realiser plus fecilement la troisieme lacune 
dont il est ici question. 

Pour faire comprendre au lecteur notre propos, nous nous servirons encore une fois d'exemple 
pris k partir de moteurs a pistons, standard et rotatifs. 

Comme nous Favons deja montre, les moteurs k pistons standard, le meilleur montage lorsqu'ils 
sont realises avec un cylindre fixe, et que lorsqu'ils sont realises avec un cylindre rotor, tel que 
montre dans notre brevet canadien dej& cite et exemples deja cites 

Cependant, dans la machine k cylindre rotor, le vilebrequin, comme nous l'avons montre 
pr6cedemment est subdivise, et l'une de ses parties, le maneton est realise par l'axe de support 
des bielles et pistons, et 1* autre l'axe central de rotation, par le cylindre rotor. II est possible, tel 
que l'avons montre dans nos propos de demande de brevets canadien intituiee Machine 
energetique a poly manetons et Machine a induction simple de realiser un mouvement de 
contraction et d'expansion du cylindre et du piston en augmentant le degre de la machine en 
dedoublant pour ainsi dire le vilebrequin, e'est k dire, tout en gardant la partie qui a ete attribuee 
k au cylindre, en reconstruisant compl&tement le vilebrequin initial. Le resultant sera un moteur 
hybride, compose a la fois d'un moteur standard, et d'un moteur a cylindre rotor. (Fig. 16.2) Tel 
qu'on peut le constater k la meme figure, Taction contraire ou en meme sens de deux pistons 
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peut etre obtenue avec nn cylindre fixe et des vilebrequins en poly maneton en cadrans opposes 
et en meme cadran. 

L'action de ce nouveau vilebrequin pourra des lors etre determinee dans les deux sens. L'on 
pourra en effet augmenter la vitesse post rotative de celui-ci et la rendre sup6rieure a celle du 
cylindre, ou encore Pinverser par rapport a celle du cylindre. Ce faisant, Ton amemiisera encore 
davantage la puissance de la machine, ou encore on l'augmentera. En effet, dans le premier cas, 
la poussee sur le piston se realise contr6 un Element, le cylindre, qui voyage, quoique phis 
lentement, dans le meme sens que celui-ci La puissance deveIopp€e est done en partie 
contradictoire. Elle n'est produite que par la difference de la poussee rgelle, moins la contre 
poussee par la reaction sur le cylindre. C'est pour cela que Ton parleia de poussee simplement 
differentielle. 

Inversement, lorsque le vilebrequin est active dans le sens contraire du cylindre rotor, les deux 
parties voyagent k contrario, et P expansion se fait k la fois sur ces deux parties. Comme dans les 
deux cas des semi transmissions coordonnent des parties, la puissance, dans le second cas n'est 
pas differentielle, mais addkionnelle, puisqu'elle est la resultante des mouvements a contrario 
des parties. 

L'on peut done deduire des exemples plus donnes que le comparable le phis pertinent des 
machines rotatives, et particulierement des machines post rotatives lorsque realise k piston, le 
moteur a cylindre rotor a induction post rotative, lorsque realise a bielle rectiligne. Dans ce 
moteur, la force n'est que differentielle, et au surplus 1* effet de bielle y est oblit€re par 
Futilisation de bielle a coulisse. 

Resume 

Ces trois lactates fondamentales expliqueraient le peu de puissance de ces machines, et 
ouvrirait la porte a un ensemble de nauvelles solutions qui progressivement finiraient par 
determiner la meilleure position du vilebrequin et autres elements. 

Nos solutions par £tagement et par poly induction montre en effet qu'il est possible de corriger 
avantageusement ces lacunes. Un troisieme type de solution, original et extremement • 
avantageux k phisieurs £gards consiste en la solution par mouvement de pale en clokwise et 
cylindre rotationnel, dont la dynamique a 6t6 montree en premiere partie de cet ouvrage. Dans 
cette partie nous g£n&aliseront cette dynamique et montrerons la pertinence de cette 
generalisation sous P appellation de machines rotativo-circulaires. (Fig. 17) 

Dans la prochaine partie, nous irons plus loin, en gen&ralisant une dynamique de nos premiers 
travaux qu'il est possible de le realiser de fa$on centrale et independante, notamment dans les 
m&hodes par poly induction et par etagement d'inductions, et que sa realisation de fa$on 
confondue cette fois-ci avec le cylindre, dans les moteurs rotativo circulaires, est certesla 
realisation qui retranche toutes les erreurs de conception dej& commence, et qui est la 
realisation mettant en oeuvre la nature profonde des ces machine. 
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Resume de cette premiere partie 

En resume de cette premiere partie, Ton peut done enoncer que la nature profonde des rotatives 
serait done contraire a celle des moteurs a pistons. 

Dans les moteurs standard, il est assez fecile et Evident de se rendre compte de la veracite de 
cette affirmation, puisque Ton peut fecilement comparer les machines standard a leurs derives 
dynamiques, les machines a cylindre rotor et Ton peut constater assez fecilement ou sont passes 
les elements. 

Dans les machines rotatives, la meme constatation est beaucoup phis difficile parce que ces 
machines ont ete rfedis<5es par Fusage, par P experience, et que par consequent, Fhistoire 
m^canique les a con?ues des le depart de fa?on inversee, dans Fabsence de repere de 
representation permettant de jauger cette contre orientation. La poly induction et Fetagement 
d'induction permettent cette comprehension. L'on a done fonctionne comme si, dans les 
moteurs k pistons, les moteurs standard avaient ete inventus apres les moteurs a cylindre rotor. 

En rfeume, et aussi etonnant que cela puisse paraftre, 1 'on doit comprertdre que dans les 
moteurs rotatifs dans leur forme standard, ce qui joue le drole de vilehrequin central est 
assimilable a une bielle rotative, ou encore k une vilehrequin subsidiaire dispose centralemenl et 
que le vilebrequin reel est realise de &9on exteriorise, de &9on cachees et confondue avecun 
composant peripherique, et compressif, la pale. 



Deuxieme partie 



Reintegrationt horizontale de I 'effet de bielle : Machines a mouvement clokwise/cylindre 
rotationnely et generalisation dynamique horizontale : les machines rotativo circuhnres ou 
rotativo-orbitales 

Nous savons maintenant que les trois lacunes precedences sont a la fois presentes dans toutes les 
machines de Wankle. Non seulement y a-t-il un abaissement excessif des parties constituantes 
d'une machine motrice, par la realisation confondue de certaines d'entre elles, mais aussi que 
cette realisation confondue est an surplus inversee, en ce que ce n'est pas, comme dans le cas 
de moteurs k bielles coulissantes, la bielle qui est realise de %on confondue avec la partie 
concessive, mais le vilebrequin, et au surplus post differentielle, ce qui diminue la puissance 
de la machine. 

La puissance motrice est done retranchee tout autant verticalement qu'horizontalement. Ce 
sont, simultanement realisees, ces retranchements et inversions des parties qui sont les causes 
profondes de la non realisation de la puissance explosive de la machine. 

Par ailleurs, comme on F aura remarque, meme si les mecaniques k etagement et k poly 
induction corrigent en grande partie les lacunes fondamentales de Fart anterieur deji enoncees, 
elles ne sont pas elles-memes parfaites. Les mecaniques par etagement oflriront tr£s 
certainement quelques r6sistantes k une mise en commercialisation. L'on opposera en eflfet que 
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de contrdler le emplacement d'une pale soutenue par la rotation de deux vilebrequins 
superposes, pourra en effet causer certaines difficultes bien materielles. Par ailleurs pour la poly 
induction, Ton pourra opposer que 1'utilisation de trois vilebrequins subsidiaires pour une pale 
ne represente pas une Economic par rapport a celle, dans un moteur standard, d'utiliser trois 
pistons pour un vilebrequirt 

D'ailleurs, en montrant que la position du vilebrequin de fkfon confondue avec la pale n'est pas 
pertinenie, il feut aussi se poser la question de savoir si de ramener la position de celui-ci 
comme vilebrequin maitre central, comtne dans les machines k piston est la meilleure 
disposition pour les machines rotatives. 

Observation a partir du vilebrequin maitre de machines poly inductives 
Et realisation du mouvement birotatif clokwise de la machine (ftgi8) 

Notons d£s le depart que nous avons montre les sequences pour un tour des mecaniques 
Clokwise, de premier, second et troisfeme niveau dans la premiere partie de cet ouvrage. Dans 
la pr&ente partie, nous en fournirons de %on phis approfondies les explications les theoriques, 
nous generaliserons ces acquis et nous determinerons de fa<?on rationnelle les regies de 
composition des ensembles mecaniques permettant d'en soutenir ad£quatement les parties 
compressives 

Pour repondre aux objections et questions plus haut mentionnees, un nouveau type 
d'observation sera pertinent, type d' observation qui sera rendu possible par la realisation 
mecanique de la methode par poly induction 

Dans les machines a poly induction, la rotation du vilebrequin maitre correspond a une rotation 
6gale k la vitesse relative de la pale. L'on suppose, dans ce type d'observation, un observateur 
positionne sur ce vilebrequin maitre, et observant, comme dans les cas precedents, le 
comportement du cylindre, de la pale et, au surplus des vilebrequins subsidiaires. L'on doit 
ddduire que meme si pour nous, observateurs ext&ieurs, ce vilebrequin maitre est en rotation, 
pour Tobservateur y etant positionne, attendu sa vitesse constante, le cadre de reference 
donnera des resultats forts difKrents. En effet, l'observateur verra nettement les composantes du 
mouvement rotatif circulaire k pale en Clokwise en entier 

En effet, en considerant le mouvement de la pale, Pobservateur constatera d'une part que le 
mouvement poshionnent rotationnel de celle-ci est circulaire, et par ailleurs que aspect 
orientationnel immuable, e'est-a-dire que P orientation de celle-ci ne varie pas, en d6pit de 
Taction circulaire de son centre. Semblablement aux aiguilles d'une montre qui toument, les 
chiflres de celle-ci demeurent toujours dans le meme angle, soft perpendiculaire. C'est pourquoi 
nous avons appete ce mouvement specifique de pale, mouvement Clokwise. 

Inversement lorsque Pobservateur dirigera son regard vers le cylindre, il ne l'apercevra plus 
comme nous le voyons de Fexterieur , k savoir comme un element fixe, un element fixe, mais 
phrtot comme un Element rotationellement active en sens inverse du mouvement positionnel 
circulaire de la pale. L'observateur sera done en face virtuellement, de la premiere expression 
de la machine rotativo circulaire birotative, la machine a mouvement de pale clokwise/cylindre 
rotationnel (Fig.18) Une autre construction permettant de realiser le mouvement Clokwise, et de 

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



29 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



bien montrer qu'il est issu du decoupage par poly induction, inconnu a Wankle t ces 
predecesseurs, est d'enserrer le vilebrequin d'une machine poly inductive, par exemple dans un 
etau et d'activer les Elements restants. L'on vena alors que la pale produit tr s exactement le 
mouvement clokwise et que le cylindre produit le mouvement rotationnel a contrario. (Fig. 18) 

Realisation concrete de la machine clokwise 

La realisation Clokwise de la machine sera produite lorsque Ton r^alisera de fa$on materielle 
les observations de l'observateur tel que prealablement positionne. 

II ressort de ces explications que la realisation concrete la phis evidente de la machine, sera 
issue d'une redynamisation de la mdcanique meme qui Pa fait apparaitre. L'on peut en eflfet 
imaginer, partant de cette observation, que puisque le vilebrequin est sans mouvement par 
rapport h l'observateur, cehii-ci sera immobile, et pourra par consequent etre realist de fapon 
confondue avec le cote de la machine. Les vilehrequins secondaires seront munis d'engrenages 
d' induction et seront montes rotativement dans le cote de la machine. lis seront r£unis par un 
moyen tel un tiers engrenage, assurant la similarity de leurs rotations. La pale, qui sera montee 
sur ces vilehrequins r€alisera par consequent un strict mouvement circulaire, sans mouvement 
orienlationnel, soft un mouvement dit Clokwise. L'engrenage unissant les engrenages 
d' induction sera 1' engrenage de support dynamique, et sera au surplus couple au cylindre, ce 
qui en assurera la retrorotation. (Fig. 19) La meme procedure pourra etre realises pour les 
machines de type retrorotati£ mais en utilisant un engrenage de support dynamique de type 
interne. Notons que les machines en mouvement clokwise de figuration post rotatives realisent, 
un mouvement des parties compressives a contrario, et les machines de figuration retrorotative 
realisent, lorsqu'elles sont montees au degre initial, un mouvement en meme sens. Nous 
reviendrons ulterieurement sur ces types de critdres des plus importants pour les machines 
motrices. 

Specificite et originality du mouvement clokwise et de la dynamique rotativo circulaire. 

Si Ton poursuit la conqprehension des machines motrices telle que nous Favons amorce, Ton se 
rendra compte que les machines a mouvement de pale en clokwise sont originate et 
importantes, et ce pour plusieurs raisons, tout autant mecaniques que theoriques. Ces machines 
corrigent en totalite tous les defeuts et lacunes des machines rotatives de Tart anterieur, et ceci 
est comprehensible puisque celle-ci 

Outrepassent les categories normales de ces machines pour realiser a la fois les qualites des 
machines h pistons et des turbines. Comme nous mohtrerons plus loin , le mouvement 
specifique en Clokwise peut etre obtenus par un ensemble important de combinaisons de 
mecaniques. Cependant, la realisation precedence, par polyinduction fixe permet deja de 
comprendre ce qui suit Le mouvement en clokwise a les originates mecaniques et theoriques 
majeures suivantes. (Fig. 17) 

A) la machine, contrairement a toute machine de 1 9 art anterieur est, dynamiquement, 
parfaitement birotatrve. En eflfet, tel qu'on peut le constater, la pale n'a pas de rotation 
orientationelle. Elle n'est ni post rotative ni retrorotative. Elle a une derotation par rapport 
an vilebrequin tres exactement situee entre la derotation post rotative et retrorotative. Elle 
est done parfaitement birotative, Elle a done une nature similaires non pas aux machine 

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



30 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



rotatives de Fart anterieur, mais phitot a celle des poly turbines. De par sa nature, elle 
necessitera toujours en eflfet deux inductions pour en actionner correctement les parties. 

B) la machine ne realise consequemment, contrairement a toute machine de I 'art anterieur, 
aucune contre-poussee sur la pale. Semblablement et meme de %on superieure a celle d'un 
piston, la poussee est recdisienon settlement sur la totalite de la surface de chaqueface de 
la pale, mais aussi defagon parfaitement repartie de chaque cote des points de support poly 
inductifs en mono inductif de celles-ci (Fig. 20) Cette caracteristique permet une fois pour 
toutes de comparer avantageusement la poussee des machines rotatives a celles des moteurs 
a pistons. 

C) la machine, contrairement a toute machine rotative ou a postons de Vart anterieur, et 
semblablement aux turbines, le mouvement de pale clokwise, de mime que les parties 
mecanique ne produisent aucune acceleration ou deceleration d' aucune des parties 

D) la machine reparti les etagements de la poly induction ou des inductions £tag&s, cette fois- 
. ci horizontalement, ce qui retranche toute vibration dans la machine 

E) la courbure du cylindre entrainera sa retrotation, et cette r&rorotation realisera un eflfet 
semblable h Peffet de bielles de moteurs a pistons, et une force additionnelle & la machine, 

F) les parties restituent horizontalement le nombre minimal de parties const itutives permettant 
de realiser la machine dans sa nature motrice. 

G) finalement, pale et cylindre sont a mouvement a contrario, ce que Ton ne retrouve a aucun 
endroit de 1'art anterieur, sauf a nos realisations de machines h induction simple, realisees a 
pistons, et pistons culbuteurs. 



Les moteurs rotativo circulates a pale en mouvement clokwise component done a la fois, 
des qualit€s des moteurs a pistons, des machines rotatives des moteurs orbitaux et des 
turbines, tout en ne comportant que peu de lews defauts respectifs. 

En effet, si 1 9 on compare ces machines aux moteurs A pistons, Von voit que la pate de ces 
machines accepte une poussde egalement repartie comme dans les moteurs h pistons. L 9 on y 
voit que tout point de la pale et par consequent de sa surface, voyage d la mime vitesse. 
I) 'une certaine mantere, Von pent mime dire que la poussee est superieure a celle des 
moteurs a pistons, puisque, hi pale itant directement raccordee aux vilebrequins, rend 
Vangulation de la bielle inexistante. H en resultera une absence de friction et de depense 
energitique causies par les contre poussees negatives. 

Par aiUeurs, si Von compare ces machines aux machines rotatives, Von voit qu'elles peuvent 
se servir des mimes figurations, et par consequent realiser des chambres de combustion 
fermies. De plus la rotationalite des parties pent permettre V utilisation de valves lumieres. • 

Finalement , si Von compare ces machines aux turbines, Von voit que comme les turbines, 
sauf lorsqu,etles seront realisees avec laide d'engrenages polycamis, toutes les pieces sans 
exception voyagent a une vitesse constante,et qu'ily absence d'acceteration et deceleration de 
toute pieces mecanique ou compressive. 

Jls'agit done d 9 un genre de machine motrice situee au confluent des machines matrices de 
categories totalement differentes de Vart anterieur, qui recupere les qualit&s les plus 
essentieUes de chacune de celles-ci mais ne ricupere que peu de leurs d&fauts. La poussee 
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devrait leur donner la puissance, la figuration un nombre minimal de pieces et la rotativite 
un vilocite et une longevite maximales et inegale en matiere de machines matrices (fig. 21). 

L'on doit constater que la dynamique g£ometrique de la poly induction contraire, comme nous 
1'avons montrfe a celle de Wankle, est la dynamique qui permet de r&diser un dicoupage juste 
et valable des mouvement entrant dans la composition du mouvement planetaire de la pale, en 
deux mouvement sp6cifiques, et par la suite, de les restituer de %on horizontale par la 
dynamique clokwise/cylindre rotationneL 



Si notre raisonnement est fond6, cela nous permettra de repondre maintenant a 1' interrogation 
que nous avions prealablement laissee en suspend. Nous montrS en effet que les conceptions 
g&>metriques de Wankle et des penseurs de Fart anlerieur avaient inverse la composition des 
parties en disposant le vilebrequin, de fafon confondue avec la pale, de fe$on peripherique et 
planetaire, ce qui privait la machine de toute sa substance motrice. Nous avons par la suite 
restitu6 une vision 

Pour ainsi dire "a pistons"" de la machine en la rdalisant par vilehrequin maitre et secondares, 
en nous demandant s'il s'agissait vraiment a la disposition la phis pertinente. 

A la himiere de ce que nous venom de montrer, il appert que la disposition la phis pertinente 
consiste a r^aliser la machine de fefon horizontale, en realisant le vilebrequin de fapon 
confondue , cette fois-ci avec le cylindre , 

A ussi itonnant que cela puisse paraitre, done, alors que la disposition la mains pertinente 
pour les moteurs a pistons est cettes des machines & cylindre rotor, elle s'avere etre pour les 
machines rotatives, la plus pertinente. 



Machines a pales en mouvement clokwise et machines rotativo-circulaires en general : 
generalisation 



Dans la prochaine section nous nous appliquerons h montrer que les machine s rotativos 
circulates constituent un type de machine determine spgeifique, realisant pour ainsi dire les 
machines motrices dans leur plan horizontal, par opposition an plan vertical dont nous avons 
montrg Pexistence en premiere partie. 

Pour ce faire nous montrerons principalement que les machines rotativo circulaires peuvent etre 
produces avec toutes les inductions existantes, dans la mesure oil Ton precise les notions de 
semi transmissions, d 5 induction montantes et descendantes. 

Nous montrerons ensuite qu'elles peuvent recevoir tous les types de pales des machines 
standard Nous montrerons ensuite qu'elles peuvent £tablir diflerents degrSs de realisation par 
dynamique. Nous montrerons ensuite qu'une correcte comprehension de ces machines n6cessite 
de distinguer leur aspect materiel, virtuel et R£els. Finalement, nous montrerons que 
1' ensemble de ces generalisations nous permettra, par la combinaison des deux plans vertical et 
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horizontal, de pioduire une synthese des globale et une criterologie pertinente de toute machine 
motrice. 

Plus specifiquement nous traiterons des points suivants : 
Generalisation mecanique 

a) Monvement clokwise par induction centrale. 

b) les methodes par semi transmission en les considerant comme une induction viree 
de centre a centre, dite induction horizontale 

c) les methodes par induction montante et induction descendante et induction 
horizontale 

d) et Fon montrera que les combinaisons d'induction 6tag6e peuvent etre produite 
horizontalement, et pennettre le soutient des parties compressives des machines 
rotativo-circulaires 



Generalisation figurative 

e) que toute machine rotativo-circulaire possede toutes les variantes de toute autre 
machine, a savoir qu'elle s'applique 

4) tout autant aux machines post rotatives que retrorotatives, 

5) qu'elles s'appliquent k ces machines de tout nombre de cote 

6) qu'elles s'appliquent aux machines rotatives, telles le poly turbines 

7) qu'elles peuvent etre produite aussi accetero-deceiSrativement 

8) qu'elles peuvent aussi £tre produite avec des combinaisons de pales simples 
cylindres, pales simples, pale standard poly feces, structures pales 

Generalisations dynamiques 

9) qu'elles peuvent etre nSalisees en degre, par mouvement de pale clokwise de 
premier degre, de second degre, ces degres pouvant etre realises horizontalement ou 
verticalement % 

10) qu'elles peuvent avoir divers degres de mecaniques diffSrentiels retro et post rotati£ 
et a contrario 

1 l)qu'elles peuvent, lorsque realisees k contrario, realiser a la fois des figures 
materielles, virtuelle, et Reelles de cylindre 

12) QueUes peuvent, comme les machines k cylindre statiques etre realisees en parties 
compressives bifonctionelles 

Ces ajouts nous permettront de globaliser 1'ensemble de notre entreprise et de montrer : 

13) que 1'ensemble de toutes les machines possibles peut etre dispose en gammes 
chromatiques 

14) que les caracteristiques de determination de toutes machine peuvent etre specifie 
par un ensemble de criteres generiques trfes large, englobant les criteres de l'art 
anterieur 
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15) que plusieurs difficultes semantiques de Tart anterieur peuvent etre correctement 
precisees : mecaniques appropries pour les dynamiques a a cylindre rotor, sens des 
machines 

16) Que les mecaniques par polycamation peuvent aussi etre propres k contenir les 
formes debout des machines retrotrotatives 

17) qu'elles peuvent Stre realisees en inversion centre-preripherie, par cylindre 
clokwise / pale rotatives 



Generalisations mecaniques 

Mouvement Clokwise par induction centrale. 

L'on doit noter des a present une autre caract6ristique fort int£ressante des dynamiques 
clokwise. En celle-ci, tout point de la pale decrit exactement le mouvement clokwise, et meme 
le point central de la pale. Par consequent, la pale peut etre soutenue par son centre. De phis, il 
est important de reft&er le caractere et la nature parfaitement birotative de ce mouvement. 
Partant de ces deux idees, Ton constatera que, pour assurer le support par le centre de pale en 
mouvement Clokwise, Ton pourra se servir de toute induction issue d'une observation par le 
vilebrequin, en prenant soin de rialiser cependant des rapport originate: d'engrenage de 
support et d'induction assurant la bimicanicite, soit des rapports d'engrenages de support et 
d 'induction de tat star im. En effet dans Tart anterieur, comme nous l'avons precis^, Ton entend 
toujours faire tourner la pale de telle maniere qu'elle ait un caractere orientationnel distinctly 
post rotatif ou rStrorotatif Par consequent, Ton realise toujours les rapports d'engrenages soit 
par engrenages de support plus gros, lors des realisations r£trorotatives, soir par engrenage de 
support plus petits, pour les realisations post rotatives. Les realisations Clockwise de pales et les 
rapport d'induction de un sur un que n£cessitent leur support ne sontpas sontpas dans l'ordre 
de pens£e des initiateurs de Tart anterieur. Cette prescription de rapport, originate a la 
realisation du mouvement Clokwise s'explique du par le fait que pour realiser une non rotation 
orientationelle de la pale, il faut qu'elle subisse une retrorotation parfaitement ^ gale & la post 
rotation du vilebrequin. Puisque le vilebrequin central de ces machines est equivalent aux 
vilebrequins subsidiaires de la poly induction concentree en un seul, et que toutes les inductions 
sont possibles pour cehii-ci, les memes methodes s'appliquent toutes ici, en respectant les 
rapports phis haut mentionnes. L'on peut par consequent realiser le support orientationnel de la 
pale par engrenage intermediate, par engrenage cerceau, par engrenage central acti£ et ainsi de 
suite, en respectant le rapport clokwise de un sur un. Par ailleurs, r utilisation d'induction mono- 
inductive simple est impossible, ce qui montre bien 1'originalite de cette machine. U faut pour 
realiser le mouvement clokwise, par cette induction, utiliser la methode semi transmittive de 
celle-ci, methode par laquelle la retrorotation de V engrenage de support accelerera la 
retrorotation orientationnelle de la pale & la vitesse £gale & celle du vilebrequin. (Fig.22) 

Nous savons done maintenant qu 'il est possible de realiser le mouvement clokwise de pale par 
poly induction fixe, les engrenage d'induction etant entrainees dans le meme sens par 
I 'mtermediaire d'une engrenage externe, interne, par chcune, ou encore que Von peut realiser 
le mouvement clokwise de pale par induction centrale de rapport de un sur un 
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Mais comme les machines a etagement et les machines en poly induction, les machines a 
mouvement Clokwise restituent les niveaux de rotativite necessaires a une action motrice pleine 
et entiere. Comme les poly turbines, de par leur nature, les machines a mouvement Clokwise 
sont des machines de second degre puisqu'elles necessitent toujours deux inductions, cette fois- 
ci horizonlalement disposes. II feut en effet proceder, de %on supplemental a la gouveme 
retrorotative, ou post rotative, selon qu'il s'ait de machine post rotative ou retxorotative, du 
cylindre rotationneL 

Pour ce faire il faut prealablement specifier trois notions qui sont celles d' induction 
horizontales ou semi transmittives, puis deductions montantes et deductions descendantes. 
(Fig. 18 b) 



Induction semi-transmittives ou inductions horizontales 

Nous avons montre h ptusieurs reprises 1' importances des semi-tranmissions, celles-ci 
permettant de modifier les figures initiales des machines, ou encore, de rendre ces machines 
aptes k restituer leurs puissance r^trorotative et post rotative d'une meme pale. 

L'on peut dire qu'il existe principalement deux types des semi transmission, les transmissions 
acceleratives ou deceleratives, et les transmission inversives. 

L'on eut aussi dire que chacune des semi transmission pourra etre produites avec des 
engrenages standards, externes ou internes, ou des engrenages k pignons. (Fig.23) 

Dans les machines rotativo circulaires, il sera souvent necessaire de realiser de feyon 
confondue des semi-transmissions inversives et acceleratives. Ceci arrivera principalement 
quand Taction du cylindre sera active par activee par rapport a celle de 1'excentrique. Puisque le 
cylindre agit a contrario de la pale, et k une vitesse diflSrente de celle-ci, il feudra une semi 
transmission realisant a la fois ces deux necessities. 

L'induction semi transmittive poly inductive est fort simple de cet aspect II s'agit de disposer 
rotativement dans le bloc de la machine des engrenages dit engrenages 
d'inversion. L'on munira dont par la suite, selon la necessity, l'arbre du vilebrequin d'un 
engrenage de type externe couple a ces engrenages, et Ton munira le cylindre rotationnel de la 
machine d'un engrenage de type interne. Cet engrenage sera lui de meme couple aux 
engrenages d'inversiort Le rdsulta d'un tel arrangement permettra de %on condense de realiser 
l'antirotation et la reduction de vitesse du cylindre par rapport a celui du vilebrequin. Notons 
qu'en certaines occasions, la vitesse des parties pourra etre £gale, et en d'autres cas, celle du 
cylindre rotationnel sera sup£rieure. L'on pourra aussi proceder par engrenages k pignons. L'on 
couplera l'un des engrenages pignons au vilebrequin et F autre au cylindre. L'on couplera ces 
deux engrenages par rintermediaire d'un double d'engrenages d'inversion, en prenant soin de 
choisir l'un des deux engrenages avec une dimension superieure k l'autre. Chacun de ces 
engrenages etant couple k l'engrenage de vilebrequin ou de cylindre. L'on obtiendra a la fois 
antirotation ce de ceux-ci et la difference de vitesse necessaire requise. (Fig.23) 

Generalisation : nous enon9ons que toutes les inductions peuvent ainsi etre transformees en 
semi transmission , et pour cette raison , les semi transmissions pourront pour les fins des 
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prSsentes etre nominees a juste thre induction horizontals. L'on trouvera, dans nos demandes 
de brevets anterieurs de meme que dans les demandes de brevets mises en antecedence a la 
presente ptusieurs exemples, qui repondent tous des pr&entes definitions. 



Induction montantes et descendantes 

L'on entend par inductions montantes toutes les inductions de premiers de Tart ant£rieur que de 
notre art et de degr<§s superieurs, dont F engrenage de support est dispose de fe$on centrale, et 
dont Fengrenage d'induction est dispose en peripheric Par exemples, les inductions par mono 
induction, par engrenage cerceau, par poly induction sort des inductions montantes. 

Inversement, si Ton dispose un engrenage de support, cette fois-ci en peripheric, soit fixee 
rigidement sur le maneton du vflebrequin, ou soit encore, par exemple sur la pale d'une 
machine, et que partant de cet engrenage, Ton active un engrenage central, Ton par d'induction 
descendants L'emploi de ces deux inductions en combinaison dans une machine standard peut 
permettrede creer un support de pale different de l'axe de motricite qui lui sera active par la 
pale. II s'agirait la, a la limite d'une methode par semi transmission eiisee. (Fig. 23) 

Dans le cas des machines rotative circulaire, l'on pouira par un cot6 de la pale, activer le 
mouvement en Clokwise de celle-ci, et de 1' autre cote, fixer a la pale un engrenage de support 
periph&ique, et par le recours a une induction, par exemple par engrenage cerceau, entrainer la 
r^trorotation du cylindre. (Fig. 23) 



Les trois grandes methodes de support des machines rotativo circulates de premier degre a 
mouvement clokwise 

Comme nous avons montre pour les Itagement d'inductions en hauteur, puisqu'il existe phis 
d'une quinzaine d'induction de premier degnSs, et que chacune peut etre combinSe a une 
seconde induction de premier degre, celle-ci etant cependant p^ripherique, l'on a un total fort 
impressionnant d'inductions. 

Da la meme maniere, si Ton accepte la simplification que nous avons prec&Iemment produite a 
l'effet que toute semi transmission est une induction horizontale, ou en d,autres termes une 
induction ni montante ou i descendante, mais plutot viree sur le meme centre, ou sur elle- 
mSme, et que par consequent toute induction peut etre transformee en semi transmission, et 
d'autte par que les machine rotativo circulaires necessitent toujours, deux induction confondues 
et couptees, Ton s'aper£oit qu'il existe la encore un nombre impressionnant de combinaison 
d'induction possible qu'il serait difficile de repertorier au couplet 

Une rSglementation rationnelle et synih6tique de F organisation de celles-ci permettra de ne pas 
avoir & exposer toutes, et k la fois de les encercler correctement. Cette rdgle est la suivante 

L 'on peut realiser le support combine de toute machine rotativo circulaire en se servant, 
comme partie combinatoire, (fig. 24) 
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a) de la pale, 

b) du vilebrequin, 

c) oude I'engrenage d 'induction .de cylindre, chacune des inductions montante, 
descendante ou semi transmittives etant combinee a ce meme element que Von aura 
determine. 

Pour mieux comprendre le pourquoi de ce dernier enonce, il suffit simple de saisir Pidee que le 
mouvement de cylindre et celui de la pale doivent etre parfaitement coordonnes et synchronises. 
Par consequent, leurs inductions doivent aussi Petre, ce qui signifie qu'elles doivent avoir une 
caracteristique de d£pendance de Tune a Pautre. En d'autres termes, il feudra qu'il y ait 
minimalement Tune des pieces de leur action respective, qui soft partagges, qui soft la meme 
pour les deux inductions. C'es pieces seront soft la pale, soft le vilebrequin, soft I'engrenage 
d' induction. 



Interdependance combinatoire par pale. 

Rdgle g6n6rale, Ton rSalisera P interdependance des systeme par le biais de la pale en activant, 
tel que nous Pavons pr6c6demment montr6, le mouvement Clokwise de la pale par une des 
induction, avec rapport deunsur un des engrenages de support et d' induction, et Ton active, 
inversement le cylindre, encore une fois apaitir de la pale, par une induction descendante, en 
disposant sur la pale un engrenage p£ripherique de support, et sur le cylindre rotationnel un 
engrenage d'induction. (Fig. 24) 

De cette mantere, lorsque la pale sera activee par le vilebrequin, par le recours k son induction 
montante, elle activera le cylindre, et inversement lorsqu'elle sera activee par le cylindre, par le 
recours a son induction descendante, elle activera le vilebrequin Toute induction pourra done 
servir d' induction montante ou descendante. 

Interdependance combinatoire par le vilebrequin 

Dans les methodes de combinaison d' induction par le vilebrequin, Ton r£alisera k partir du 
vilebrequin une induction montante de un sur un qui assurera le correct mouvement en 
Clokwise de la pale. Par ailleurs, Ton reliera comme on Fa montrg pr£c6demment le cylindre et 
le vilebrequin par le biais d'une semi transmission inverso-acc6Ierative; Par consequent le 
mouvement de la pale et du cylindre sera totalement coordonn£. Pour realiser ce type 
d' induction, Pon pourra se servir, pour la pale, de toute induction, et pour le cylindre de toutes 
semi transmission. Phisieurs combinaisons sont par consequent possibles. L'on consultera nos 
travaux, en antecedences, et nos travaux antgrieurs, pour prendre connaissance de plusieurs 
exemples a cet eflfet (Fig .24,55,56,57) 



Interdependance combinatoire par 'engrenage de support de pale. 

Comme on Pa d£ja montre anterieurement, Pon doit realiser le rapport des engrenages de 
support et de pale dans un ordre de un sur un pour assurer le mouvement Clokwise de celle-ci 
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Par ailleurs, Ton sait que Ton peut, dans la mesure ou Fon modifie adequatement le rapport de 
grosseur des engrenages de support et d' induction, Ton peut dynamise Fengrenage de support 
de toute induction, la rendant ainsi semi transmittive, sans modifier les rapports de tournage 
orientationnel de la pale par rapport k sa dynamique initiate. II est done possible, k partir du 
vilebrequin de realiser une gestion r6trorotative et semi transmittive de Fengrenage de support 
d'une induction montante de pale, ce que nous avons realise k plusieurs reprises dans nos 
travaux 

Dans le cas des machine rotativo circulaire, il faudra motiver Fengrenage de support dynamique 
de telle maniere que tout en permettant le respect des caract&istiques un sur de u mouvement 
Clokwise, elle active, y 6tant fix£ rigidement la r&rorotation du cylindre, par consequent Fon 
peut dire que la meme semi transmission, activera Fengrenage de support dynamique de la pale, 
et que cet engrenage de support dynamique de pale, sera, de iagon confcndue Fengrenage 
d'induction de cylindre. Les deux systemes seront done, dans un sens large, relics par la meme 
semi transmission, et dans un sens restreint par le engrenage, servant d'engrenage de support a 
Fune et d'engrenage d' induction a Fautre. (Fig* 24) 

Comme pi£c£demment, plusieurs configurations sont possibles, puisqu'il existe plusieurs semi 
transmission, mais la logique demeurera la meme. 

Generalisation figurative 

Machines en mouvement Clokwise de pale post rotatives et retrorotatives. 

Bien que de dynamique originate, rappelant comme nous Favons dit les qualites des moteurs a 
pistons et des turbines, les machines rotativo circulaires utilisent les de nouvelle fapon les 
figures geometriques des pales et cylindres de Fart anterieur. Les machines rotativo circulaires a 
mouvement de pale en Clokwise sont par consequent r&disables tout autant de type de 
figuration r&rorotaiives que post rotatives. II feut cependant noter que leurs dynamiques est 
differentes en ce que, alors que les machines a mouvement Clokwise post rotatives r£alisent un 
mouvement de parties compressives a contrario, les machines de type r&rorotative, r£alisent un 
mouvement de pale et cylindre en meme sens. (Fig. 25) 

Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et nombre de cotes. 

Comme nous Favons dej& observe, les figurations des parties -compressives des machines 
rotativo circulaires sont similaires a celles des machines rotatives standard, lorsque celles-ci 
sont realises en premier degre. II faut done specifier que toutes les figures de machines 
r&rorotaives ou post rotatives peuvent done etre realises en des m£caniques rotativo 
circulaires, a pale en mouvement clokwise. En efiet , par exemple, dans une machine post k 
cylindre triangulaire et pale en quatre cot6, la pales aura toujours sont mouvement Clokwise et 
le cylindre lui sera toujours antirotationneL De meme, dans les figurations retrorotatives, la pale 
en trois cotes aura un mouvement Clokwise en meme sens que son cylindre, strictement 
rotationneL (Fig. 25) 
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Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en clokwise et machines birotatives 

Les machines de type polyturbine, dont le cylindre et la structure pale de compression ont 
inventes par Wilson et dont nous avons fournis les m&aniques adequates lorsque le cylindre en 
etait fixe, peuvent aussi etre r£alis£e sous leur forme rotativo-circulaire. En ces cas, les 
vilebrequins subsidiaires, addftionnfes de bielles de g6ometrie ne realiseront strictement qu'une 
action circulaire, qui realisera la conduite losango carr&>ide de la structure palique. Leur 
engrenage de d'induction sera couple h 1'engrenage de cylindre qui, rotationellement completera 
le systeme. L'on notera ici, que meme si les vilebrequins d' induction et le cylindre n'ont aucun 
acceleration d6c616ration, la structure pale, plus complexe, realise son aspect oscillatoire, aspect 
sur lequel nous reviendrons phis loin pour toute machines. (Fig. 26) L'on doit aussi noter, 
comme on le verra plus loin que phisieurs degres de dynamiques rotativo circulaires seront 
possibles pour toutes machines, y compris les poly turbines. 

Machines rotativo circulaire d mouvement de pale ou de cylindre accelero d&celirative 

L'on peut, comme pour toute machine, utiliser dans le montage des machines rotativo 
circulaires des engrenages polycames ou polycames d6riv6s, qui produiront des modifications 
des formes de cylindres resultant des mouvements acc£l£ro d£celeratife des parties. L'on se 
servira de mecaniques similaires k celles que nous avons dej& d6crites dans nos turbines 
diflfcrentielles, en lesquelles le cylindre sera soutenu par engrenages polycames, rgalisant un 
support h action strictement circulaire, mais accelero-d&eleratif 

L'on pourra par exemple decider de conserver au mouvement rotationnel du cylindre sa 
regularity mais octroyer au mouvement Clokwise une certaine irrggularite accelero d6celerative. 
L'on modifiera ainsi le cylindre et l'on realisera par la une thermo dynamique sup£rieure, 
comme lorsque cela est appliqu£ dans les machines standard, Dans les machines rotativo 
circulaires, l'on pourra inversement realiser le mouvement du cylindre rotationnel en acc£l£r£ 
ddc6ter& (Fig. 27) 

Machines rotativo circulaire d mouvement de pale en Clokwise : types de pedes 

L'on pourra rSaliser les machines rotativo circulaire avec les trois types de pales pouvant aussi 
etre utilisees dans les machines standard. 

Premierement, l'on pourra utiliser une combinaison de pales unitaires au cylindre et produire 
des explosions soft entre chacune d'elle et le cylindre, ou soft entre elles et le cylindre. (Fig:28) 
De ces deux manieres les chambres a combustion pounont etre communes, ce qui aura pour 
effet de multiplier la port£e de vilebrequin par deux. L'on pourra ainsi augmenter 
considerablement le rapport de concession et realiser ces machines avec une gerance de gaz 
dieseL 

Bien entendu, l'on pourra realiser ces machines avec des pales a phisieurs feces, e'est h dire des 
pales standard, ou comme nous l'avons pr6c6demment determine avec des structures pales, 
(Fig. 28) 
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Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et nombre de degres, 

Le mouvement Clokwise k son 6tat le phis naturel est realist par mouvement positionnel de pale 
circulaire. II peut, tel que nous Favons aussi montre en premiere partie etre non circulaire, par 
exemple rectiligne. (Fig. 29 b) II peut aussi, lorsque la portee du vilebrequin central est large, 
s'inscrire dans un mouvement de cylindre non pas rotationnel, mais lui-meme plan&aire. En ces 
deux derniers cas, il est besoin d'augmenter Tune des inductions de degr6s pour realiser la 
machine.(Fig. 29 c,d) Le mouvement de pale rectiligo Clokwise n6cessite en eflfet un 
6tagemeni conduction. Par ailleurs la conduite planetaire ndcessite elle aussi un degre 
d'induction sup6rieur a la conduite simplement rotationnelle. . 



Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et mouvement oscillatoire 
symetrique et a contrario de pale 

L'on peut aussi realiser le mouvement de pale de maniere Clokwise oscillatoire avec le recours 
k des inductions polycamSes. En effet, les rapports de un sur un demeureront maintenus pour un 
tour, mais, avec le recours a des engrenages polycames, le mouvement parfaitement fixe 
orientationellement sera desormais variable, alternativement. (Fig. 30,31) 

Ceci permettra de realiser les figures de machine k cylindres impairs et a mouvement de pales 
unitaires contraires, et a realiser le caractere oscillatoire des poly turbines. 

Machines rotativo circulaire a mouvement de pale en Clokwise et mouvement de cylindre 
Clokwise et de pale rotationelle 



Nous avons, prealablement aux presentes, montrg que Ton peut realiser des machines avec 
pales fixe et cylindre planetaire. En ces cas, la figure realise est une figure virtuelle 
correspondant a F induction reelle de la machine. Par exemple, une figuration de type 
triangulaire, en laquelle le cylindre est planetaire et la pale fixe, n£cessite une mecanique de 
machine post rotative de figure de trois cotes de pale deux cotes de cylindre. Ceci veut dire que 
la figure d'apparence retrorotative est la figure virtuelle de la figure r£elle post rotative, en 
position complementaire. 

De la meme maniere, les figures Clokwise peuvent aussi etre inversees de centre en peripheric 
Pour realiser ces inversions de £a$on parfaite, il faut, comme dans le cas des figures standard, 
disposer les figurations dans leur sens complgmentaire, et se servir de la mecanique de support 
de la figure rgelle et non de la figure virtuelle. (Fig. 33) Ainsi done, Fon peut realiser des 
machines poss£dant une dynamique de cylindre en mouvement Clokwise et une dynamique de 
pale parfaitement rotationelle. Bien entendu, comme prgcedemment, ce cylindre peut etre un 
ensemble de cylindre unitaires, en cylindre poly facias standard, ou en structure palique-cylindie 
(Fig. 26) 

De meme les ma c hine s k mouvement Clokwise de cylindre peuvent etre realises en 
bifonctionalite, ces les cylindres des une etant simultanSment utilises comme pales des autres. 
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(Fig. 56 ) Ces procedures permettent de puissante turbines ou des gSrances de type deux temps 
ou antirefoulement 



Generalisations dynamiques 



Machines rotativo circulaires et degres dynamiques 

Nous avons montre prec&Iemment, les machines rotativo circulaires peuvent etre augmentees 
de degr6s en modifiant la course du centre de la pale, tout en gardant intacte la fixity de Paspect 
orientationnel de la pale de la machine. Le degr£ des machines a pour ainsi dire ete augments de 
fagon figurative, et non pas de fafon dynamique. Les prochains propos auront pour objet que de 
montrer que les machines rotativo-circulaires peuvent etre augmentees de degres cette fois-ci de 
fa$on dynamique. L'on 61argira done la notion de machine k mouvement Clokwise par celle de 
machines rotative-circulaires 

Nous verrons dans les prochains propos que les dynamiques Clokwise ne sont pas seulement 
importantes du point pratique, et ce en regard des qualitds que nous avons d£ja 6nonc£es, mais 
aussi, du point de vue th&>rique. Nous montrerons en effet puisqu 'elles constituent un axe de 
segmentation mqjeur permettant de realiser de delimiter des aires de dynamismes des 
machines et de rialiser la comprehension des machines motrices sur tat tout autre plan, soit 
sous V angle des degres de dynamismes. Ces comprehensions permettront de cr6er un plan les 
gammes completes des machines rotatives, et de corriger plusieurs erreurs de semantique des 
machines des penseurs de Tart ant6rieur, tout en les englobant dans une theorie beaucoup phis 
g&ierale, poss^dant des caract&isations de machines beaucoup phis puissantes et effectives. 

Les prochains propos montreront que Ton peut realiser des dynamiques similaires dans les 
machines rotatives de type rotativo-circulaire, que dans les mecamques k cylindre rotor a 
pistons que nous avons precedemment exposes k titre exemplaire. 

• 

En effet, jusqu'ici, nous n'avons comment^ que les machines rotativso-circulaires k mouvement 
de pale en Clokwise. II est possible cependant de realiser des machines dont le mouvement de 
pale ne le sera pas. L'on peut par exemple supposer une machine dont le mouvement de pale, 
une pale de deux cotes se deplacera dans un cylindre de un cot6, ce cylindre &ant cependant non 
fixe , mais rotationnel .(Fig. 33) 

L'on considgrera dads ce premier cas que la pale a une r^trorotation hii permettant de realiser 
trois feces. La retroaction du cylindre compensera les figures. L'on constatera alors que Ton 
peut realiser la machine de telle maniSre que la pale et le cylindre agissenl dans le meme sens. 
Lapouss£e d&s lors, entre les parties ne sera que differentielle. 

Inversement, Ton peut supposer, pour un meme type de figure, un mouvement retrorotationnel 
phis lent de la pale, et un mouvement post rotationnel du cylindre permettant de combler cette 
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alteration. (Fig.34) Encore la, mais cette fois-ci post activement, pale et cylindre agiront dans le 
meme sens, mais differentiellement Tun par rapport k Pautre. 

Enfin, Ton suppose la mScanique a cylindre fixe, (34) ou la force r£alisee est neutre, et la 
dynamique a mouvement Clokwise, (Fig. 34 )en laquelle le mouvement de la pale et du cylindre 
sont a contrario, developpant ainsi beaucoup d'&iergie. En tout dernier lieu, Ton pourra, comme 
l'a fait Wankle, realiser strictement rotationellement pale et cylindre (Fig. 34) L'on voit done 
que pour une meme figure, cinq dynamiques fort difRrentes sont possibles. 

Comprehension 

Pour mieux comprendre le caractere rationnel des derniers exemples, nous 6noncerons une 
formule qui pourra par la suite etre appliqu£e k toute machine. Nous dirons que cette formule 
est la formule de regularisation dynamico mecanique, ou formule de contre partie cyiindrique. 
Cette formule peut etre enoncee de fe?on suivanle. 

Dans toute machine, Ton peut pour une meme figure de pale cylindre , deplacer le prochain 
lieu de compression en le devan9ant ou le retardant par rapport au lieu standard de prochaine 
compression, ce lieu standard etant realist lorsque le cylindre de la machine est fixe. En contre 
partie, Ton effectuera une regularisation mecanique et le cylindre devra dynamiquement etre 
d£place pour autant. 

Donnons un exemple. L'on sait que lors d'une dynamique standard, par exemple de pale 
triangulaire et cylindre de deux cotes, Ton peut mesurer la difference d'angulation entre les 
diverses points culminants de pale, correspondant aux emplacements des explosions 
successives, et que dans ce cas, Ton realiser un angle de cent quatre vint degr£s. Dans le moteur 
triangulaire, cent vingt degres separent chaque lieu d'explosion. (Fig. 34, 35) 

L'on peut determiner pour une figure, librement tout nouvel endroit de perpendicularity k 
l'excentrique de la surface successive de chaque face de la pale. Par consequent, ce point prevu 
de nouvelle expansion ne realisera par 1' angulation standard prevue pour le nouveau 
redressement de pale. Par exemple, si Ton desire r£aliser le nouveau point de compression non 
pas a cent quatre-vingt degres, mais plutot a soixante degres, Ton realisera que Til manque a la 
pale un emplacement de cent vint degres pour se realiser de la^on standard. L'on devra done 
compenser en devra done compenser cette difference par une regularisation mecanique en 
appliquant la difference d'angulation de ce nouveau point d'expansion maximale et celui 
d'expansion standard au cylindre. Par consequent, Ton fera realiser ici au cylindre une 
rftrorotation de cent vingt degres. 

Comme on le voit, si ce point est ant£rieur au point d' explosion standard, il devra etre 
compens£ par une r^trorotation du cylindre, equivalence au meme angle separant ces deux 
points. Par ailleurs, si celui-ci dgpasse le point d'explosion standard, l'on devra imprimer au 
cylindre une action post rotative dont Tangle sera Equivalent k cette difference pour maintenir. 

Par exemple ici, si l'on entend produire la prochaine explosion k deux cent quarante degres, Ton 
calculera soixante degres suppl&nentaires k la position standard. Le cylindre devra done post 
activement etre active de soixante degres. Cependant cette seule r&gle ne parvient pas k 
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effectuer un rendu correct et complet de toutes les possibilites mecaniques en la matiere. Pour 
bien comprendre les types de machines rotativo-circulaires ainsi cre£s, il faut feire appel a la 
notion de retrorotatrvite de la pale. 

Comme nous Favons deja mentionne, dans toute machine rotative, la pale a une action 
retrorotative par rapport a son excentrique. Nous avons aussi determine que Taction 
retrorotative plus ou moins prononcees permettait de determiner si la machine etait de nature 
post ou retro mecanique. Dans les deux exemples precedents, Ton aura note que nous avons, en 
devan9ant ou en retardant le moment d'explosion, augments ou diminue la vitesse de derotation 
de la pale de la machine. En analysant de fa$on plus detaillee les exemples ces exemples, Ton 
s'aperfoit que lorsque la pale de la machine atteint sa prochaine compression apres seulement 
soixante degr6s, felle realiser ainsi six explosions par tour. La retrorotation sera done accelere a 
tel point qu'il faudra irtiliser un induction de type retrorotative, par exemple une mono induction 
avec engrenage de support interne et engrenage d' induction externe. Dans le second cas de 
figure, la vitesse de retrorotation de la pale demeurera faible et la machine demeurera de type 
post rotative. 

L'on voit done que, pour une meme figuration, les alterations dynamico mecaniques de la 
machine la font passer de post rotative & retro rotative. 

C'est ici qu'une fois de plus, la mecanique a mouvement clokwise de pale s'avere importante, 
puisque sa nature dynamique parfaitement birotative, permet de la considerer ici comme une 
borne de segmentation des phis importantes. L'on peut dormer encore une image de cette 
birotativite de la machine en Clokwise en disant que la pale y realise des explosions aux memes 
endroits que sa figure inversee, so it par exemple ici triangulaire. La dynamique Clokwise est 
done une charniere mecanique importante. En effet, Ton peut acceierer la d6rotation de toute 
pale post rotative, sans en changer la nature, jusqu'au point limite Clokwise. Si Ton accelere 
davantage la retrorotation de la pale la machine devient retrorotative. 

Preuves figurafives et mecaniques. 

La mecanique est certes la meilleure preuve d'appartenance d'une machine a une classe ou a 
une autre. 

Ici, dans la mecanique Clokwise, les realisations mecaniques, dans un ratio un pour un sont 
bien une preuve de la parfaite bim£canicite de la machine. Elle ne verse ni du cote des machines 
• ' post inductives, ou retro inductives. Lors de Pemploi de mecaniques de cette sorte, 

particuiierement en mono, induction, il faut les corriger par semi transmission pour les realiser 
un rendu bi mecanique. De mSme, si Ton considdre les definitions du mouvement de pale par 
rapport a cehii du vilebrequin, observes de Texterieur pour definir le caractere post ou retro 
rotatif des machines, Ton s'apei^oit que la encore, la pale ne tourne ni dans le meme sens que 
son vilebrequin ni en sens inverse, puisqu'elle tourne que positionnellemenL 

Quant a la capacite de realisations dynamiques retrorotatives, Ton peut la comprendre en ce que 
, comme nous 1' avons dit, dans les machine retrorotatives, la derotation de la pale par rapport a 
son vilebrequin est plus accentue que dans les figures post rotative. En comprenant que ceci est 
la consequence, pour une meme pale d'un plus grand nombre de cotes de cylindre et par 
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consequent d'un plus grand rapprochement ceux-ci, Ton comprend que ce rapprochement, 
meme produit artificiellement, necessite lui de meme une retrorotation de pale acceler^e et une 
mdcanique retrorotative. 

Si Von observe strictement le diroulement du mouvement de la pale d'une machine rotativo 
circulaire dont la pale ii 6te accelere au dela de la dynamique birotative clokwise, Von 
constatera qu'elle decrira tote figure virtuelle differ ente de la figure materielle, cettefois-ci 
retrorotative. 

II doit done etre clair que les realisations mecaniques des machines rotativo circulaire doivent 
tenir compte de ces points et que Von doit tenir compte de la figure virtuelle de la pale pour 
determiner la mecanique de pale adequate de pale, et la nature de cette machine. 

Nous reviendrons ulterieurement sur ces notions de figures materielles et virtuelles et 
montrerons qu'il fiit aussi y ajouter celle de figure Rielle. Mais prealablement a cela, il est 
n^cessaire de trailer d'un autre sujet important, soit celui des mouvements differentiels et k 
contrario 

Les mouvements diffirentiels et a contrario comme mouvements compressif ou moteurs 

L'on pent determiner des difference importantes entre les diverses machines k mouvement 
rotative-circulaire, qui cette fois-ci ne sont pas en rapport avec la post rotativite ou la 
retrorotativite, mais plutot en rapport avec la realisation de ces machines sous leurs forme 
compressive, ou sous Ieur forme motrice. 

Encore la les machines a mouvement Clokwise seront d'une utility et d'une pertinence notable 
pour cerner le present propos. En effet, dans la presente section il est necessaire de conclure en 
enon^ant clairement que si les machines k mouvement rotative-circulaire peuvent subdivisees 
en classes de machines , elles peuvent aussi realiser un autre subdivision, des plus pertinente, 
soit en machines compressives ou motrices. 

L 'on petit enoncer ce qui suit Toute machine dont le lieu de prochaine compression sera situe 
entre le lieu de compression standard et le lieu de compression Clokwise, aura une action a 
contrario des parties compressives, qui lui assurera une puissance motrice. (Fig. 45, 47, 4. 2) ) 

L'on pent enoncer aussi ce qui suit, toute machine dont le lieu de prochaine expansion est 
posterieur au lieu de prochaine expansion standard verra son action compressive complete par 
une action du cylindre en meme sens. (Fig. 47,49) La machine demeurera done post rotative, 
mais deviendra rotative-circulaire et dans sa nature Compressive, puisque la force r£sultante ne 
sera que diflKrentielie. 

L'on peut en dernier e analyse enoncer ce qui suit. Toute machine don le mouvement de 
retrorotativite sera accelere au del& du mouvement clokwise, et qui par consequent realisera son 
lieu de prochaine expansion avant le lieu de prochaine expansion de cette machine deviendra 
non settlement retrorotative, mais aussi perdra sa capacite k contrario, et deviendra 
diflerentielle. La machine sera done une rotativo-circulaire difierentielle. 
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Eneffet comme dans les machines a cylindre rotor a piston que nous avons precedemment 
presents en exemple, les machines rotative-circulaires peuvent etre subdivisees en classe de 
motricite, soft les classes k contrario, et la classe dififerentielle anterieure ou posterieure. 

Si Ton entend par la suite realiser une image visuelle de l'ensemble de ces possibilites, Ton 
d&enninera les points charnieres suivants (Fig.49.2) 

a) la position fixe, Funisson : il s'agit de la representation strictement figurative des machines 
de divers degre, lorsque non en mouvement 

b) la position quinte : il s'agit de la position de premiere compression lorsque la machine est 
r^alisee par cylindre fixe, pale planetaire 

c) la position tierce : il s'agit de la position de premiere compression de la dynamique 
declarative 

« 

d) la position octave : fl s'agit de la position des pieces lorsque tout le mouvement lorsque la 
prochaine position de compression est au meme point que celle de l'unisson 

L'onpourra par la suite creer des aires de machines rotativo circulaire. 

L'on trouvera done : 

a) entre la position unisson et la position Clokwise, les machines de type differentielles 
anterieures 

b) entre les positions Clokwise et la position de quinte, standard, les machines rotative- 
circulaires a contrario 

c) et entre les positions de quinte standard et la position octave, les dynamiques rotative- 
circulaires dififerentielle post&ieures 

II est a noter que nous faisons ici ces distinctions pour les machines post rotatives. Nous 
montrerons que ces distinctions s'appliquent, en les regularisant, aussi dvidemment aux 
machines retrorotative, et aux machine a cylindre planetaire /pale fixe, ou birotatives. 

Ces distinctions sont encore insuffisantes pour d£crire pleinement toute machine. Dans la 
prochaine section nous montrerons comment, avec l'aide de figures virtuelle et de figures 
Reelle, l'on peut completer ce dernier tableau, et realiser un rendu correct de machines plus 
complexes. 

Figures materielle et figure virtuettes 

Dans nos derniers exemples nous avons appliqu£ une regie generate de regularisation du 
dgplacement de prochaine explosion permettant de contrebalancer ce changement positionnel 
materiel par une correcte activation rotationelle du cylindre. L'on aura remarqu£ que nous avons 
choisi de fa?on al^atoire la nouvelle position de compression, et au surplus que nous avons 
effectug les corrections statiquement et que pour cette nouvelle compression. 

L'on constatera cependant que meme si la rggle que nous avons donnee est applicable a toute 
nouvelle position, la realisation de la machine obtenue posera des problemes lorsque ces 
nouvelles positions realiseront des angles plus complexe. Par exemple, pour une machine 
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standard, si la nouvelle compression se retrouve a trente sept degres, cela prendra plusieurs 
tours k la machin avant de retrouver la position initiate. 

Par ailleurs Ton se rendra compte aussi que Ton peut determiner certaines nouvelles positions 
qui ont une valeur semantico mecanique. La plus evidente , par exemple pour une machine d'un 
type de rotativite donne, par exemple post rotative, consiste a donner a une pale donn£e, la 
nouvelle position de compression de sa contre partie , par exemple ici retrorotative. 

Par exemple, puisque Ton sait qu'une pale de deux cotes peut tout autant alimenter un cylindre 
post rotatif de un cote, ou retrorotatif de trois cotes, Ton pourra prendre une pale de deux cotes 
et cylindre un cot£ post rotative, et determiner le point de prochaine explosion aux memes 
points que dans une moteur retrorotatif triangulaire. L'on compensera ce changement par une 
rotationalisation du cylindre, mecaniquement organisee de la meme maniere que pour les 
jnachines a mouvement Clokwise. (Fig.35.4) 

L'on realiser done que la mecanique supportant la pale est exactement la meme que la 
mecanique d'une machine retrorotative triangulaire, et que pour cette raison, si Ton suit le 
deplacement de la pale, Pon s'aperfoit qu'elle decrit exactement cette forme. Par ailleurs, 
puisque le cylindre est rotationnel et que cet arrangement a 6te obtemi par le changement de 
position de nouvelle compression d'une machine post rotative, la figure materielle de la pale et 
du cylindre demeurera post rotative. 

Donnons un second exemple, cette fois-ci en partant d'une forme retrorotative, phis precis^ment 
k pale trian g ulai r e et cylindre carreoide. Normalement, chaque nouvelle compression de cette 
machine advient k tout les quatre vient dix degres.( 37.3)L'on peut entendre cependant 
determiner cette nouvelle explosion k cent quatre vint degres. Selon la regie donnee 
prdcedemment, l'on procedera k une regularisation par une post activation du cylindre de quatre 
vint dix degres, soit la difference entre les degres de ces deux positions, standard et projetee. 
Ce faisant, l'on constatera que le controle de la pale devra etre assure par la meme mecanique 
que cehii d'une pale post rotative de machine a pale triangulaire et cylindre de deux arcs, en 
conservant cependant la longueur de portee de maneton de la forme materielle. Ceci sera 
confirme par une observation, de fa^on isolee, de Paction de la pale. Par ailleurs, la rotation du 
cylindre permet de conserver le cylindre materiel de la premiere machine. 

L'on voit done qu'il est absohiment necessaire et pertinent de determiner des notions, aptes a 
nous permettre de rendre compte de ces situations. Par consequent, nous appellerons la forme 
des pale et cylindre avant alteration, forme materielles, ou figures materielles. Par ailleurs, 
comme la forme decrite par la pale seule permet non seulement d'en prescrire la mecanique, 
mais aussi de determiner les emplacement d'accessoires tels, les bougies, lieux d'alimentation 
et de sortie, nous dirons que la forme de la pale et du cylindre visuellement realise seront 
q)peles figure ou formes virtuelles. 

L'on pourra par la suite donner d'autres exemples qui ne sont pas de simples contre partie. L'on 
pourra par exemple realiser une figure de pale de deux cotes, cylindre de un, post rotative, en 
une machine retrorotative de cylindre virtuel a quatre cotes, explosion k tout les quatre vingt dix 
degres. L'on pourra realiser une machine post rotative de pale triangulaire, dont les explosions 
se feront k tous les soixante degres, realisant ainsi une machine retrorotative k cylindre virtuel 
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de six cotes. L'on aura soin de consulter notre demande de brevet en antecedence pour prendre 
en compte phisieurs autres exemples a ce sujet (Fig. 35-50) 

Notons simplement ici an surplus, F originate de la machine & mouvement Clokwise de ce 
point de vue. Le mouvement de pale y est realise en effet comme si Ton avait vouhi tealiser 
1' explosion exactement dans les memes endroits que sa contrepartie non par m6caoique, mais 
plutot reversive, miroir, soft celle du moteur triangulaire, soft k tons les cent vingt degtes. La 
retrorotation de la pale est par consequent accelete, et la r&rorotation du cylindre est produfte en 
consequence. 

En resume, Ton pourra done edicter ce qui suit que toute machine rotativo- circulaire est 
composee d'une figuration materielle et d'une figuration virtuelle et que la mecanique de la 
pale et le posftionnement des elements et accessoires pourront etre realises selon cette forme 
virtuelle. 

Figure virtuelles tiees et figures virtueltes independantes 

Comme nous Favons constate, dans les figures standard, k cylindre fixe, une meme pale peut 
etre activee dans un cylindre de un cote de phis, dans le cas des machines retrorotatives, et d'un 
cote de moins , dans le cas des machines post rotative. La realisation de machine ayant a la fois 
une forme materielle et une forme virtuelle la plus 6vidente consiste done a tealiser une 
machine d'une forme de cylindre et pale materielle donne, et d'une forme de cylindre virtuel 
de la partie rotative contraire. Par exemple, Ton pourra realiser une machine de pale de deux 
cot£s, tournant dans un cylindre materiel de un cote, par consequent post rotati£ et un cylindre 
virtuel de trois cotes, lui dormant sa substance retrorotative. L'on pourra encore, realiser une 
pale de trois cotes, tournant dans une cylindre de deux, cette machine etant par consequent de 
figuration post rotative materielle, et simultanement une machine de pale de trois cotes tournant 
dans un univers virtuel de quatre cote, rappelant la machine tetrorotative. (Fig, 35.5, 37.3) 

II est important de noter ici une que Tune des originates des machines virtualo-materielle 
consiste en ce que dans leurs aspects virtuels, ces machines ne sont pas soumises aux regies des 
cotes. En effet, Ton peut realiser la machine de telle maniere qu'une pale, par exemple de trois 
cotes, realise un cylindre virtuel de quatre, cinq , six cotes, et ainsi de suite. (Fig.38, 39.1, 39.2) 

Ces possibility donneront une liberte accrue pour a realisation de diverses machines rotatives, 
puisqu'elles ne seront phis soumises a une regie des cotes rigide. 

En resume, les figures standard pair de pale entratnent des figures de cylindre impairs et 
inversement Les figures virtuelles introduisent une liberie puisque les nombres et leurs 
caracteres pair ou impair peuvent torn etre utilises. 

Figures materielle et virtuelle, versus Figure RieUe 

Les mouvements Slinky et les formes Rielles 

Les derni&res notions que nous venons de decrire doivent maintenant etre mises en 
correspondance avec les notions de machines de type compressive et de type motrices, ces 
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dernieres etant exprimees, dans les machines rotativo-circulaires sous Fidee que nous avons 
aussi commentes, de machines differentielles et de machines a contrario. 

Dans tous les exemples dej& donnes, nous n' avons parle que de machines dont la prochaine 
compression adviendra, pour les machines standard sur la prochaine face du cylindre, et pour 
les machines rotativo-circulaires, sur la prochaine face du cylindre virtuel 

Or cette seule disposition dynamique nous prive de d6veloppements interessants. 
En effet, Ton aura compris que Fapport des machines rotativo-circulaires est de pouvoir avec 
line cylindre de nombre de cont^s assez has, par exemple de pale triangulaire et de cylindre de 
deux cotes, produire une machine avec un haut degre de compression, et a la fois realiser cette 
machine avec une nombre 61ev6 d'explosions, comme s'il s'agissait d'une machine a phisieurs 
faces de pale et cylindre. Par exemple, en realisant la machine avec un cylindre materiel de deux 
cot£s et un cylindre virtuel de six cot£, Von obtient six compressions par tour, alors que Ton en 
obtiendrait normalement que deux. 

Par ailleurs, comme on Fa montre, Ton devra sur retroactiver la pale de cette machine au deli 
du point de birotativite Clokwise, et par consequent la machine passera, non seulement de post 
rotative a r£trorotative, mais aussi de machine k poussee standard a machine a poussge 
simplement differenlielle, ce qui en reduira encore davantage la puissance motrice, et na 
realisera sous sa forme dynamique Compressive. 

II est done important de realiser la dynamique de la machine de telle manidre qu'elle profite k la 
fois de sa figuration materielle, de sa figuration virtuelle, mais aussi de telle maniere que la 
machine non seulement conserve, mais meme augmente ses capacites motrice. II fata done que 
la machine puisse realiser simultanement les mouvements d contrario. 

C'est ici que vient k la rescousse la dynamique Slinky, que nous avons prealablement aux 
presentes, montree pour les moteurs k pistons. Nous nous servirons done encore une fois de 
r6alisions de notre corpus anterieur, cependant a pistons, pour donner exemple du prochain 
propos. 

« 

Comme nous Favons deja montre aux presentes l'on peut realiser de fa^on rotative une machine 
k pistons, sous Fidee de machine k cylindre rotor. Dans la dynamique Slinky, il s'agit de faire 
travailler un meme piston de bord en bord du cylindre (fig- 3 4 ) Ce type de realisation est 
impossible dans les travaux de Fart anterieur, puisque la mecanique permettant de realiser cette 
machine necessite soft une semi-transmission combine k une action rectfligne obtenue par poly 
induction, soft le recours k des engrenages polycames, qui pennettront de modifier la forme de 
F induction de premier degre, ou encore la vftesse du rotor, de telle sorte qu'induction et rotor 
puisse etre combines. Nous ne nous etendrons pas plus abondamment sur ces gnonces, pour ce 
qui est du present propos, et nous nous contentions de mentionner que cette procedure permet, 
par rapport aux machines k cylindre rotor standard, premierement de realiser des compressions 
afternativement sur chaque fece d'un meme piston, et deuxidmement de realiser des 
compression " par sauts " . la somme de toutes les compressions se faisant par consequent en 
deux tours, ou plus. (Fig. 41.1 et suivantes) L'on voit bien au deroulement des figures que le 
piston agit k la maniere d'un Slinky, d'ou Fappellation de cette machine. 
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L'on petit comprendre autrement cette solution en disant que comparativement aux machines 
standard, Ton peut produire des explosions successives qui ne correspondent pas aux 
successions materieUes ou aux successions virtuelles. Ce type de realisation semble de prime 
abord impossible dans les machines rotatives. De fait, ce type de realisation est non seulement 
possible, mais aussi souhaitable. 

L'on peut en effet determiner remplacement de novelle expansion a un endroit qui n "est m 
determine par la position materielle successive de celle-ci lorsqu'elle est realisee dans sa forme 
standard ni dans la position virtuelle successive de celle-ci lorsque Von considere la prochaine 
expansion. L'on peut en eflfet, comme dans le cas des moteurs a pistons Slinky, produire cette 
nouvelle compression /?or sauts, et realiser des suites subsequentes de ces sauts quipasseront 
graduellement & trovers toutes les faces de cette nouvelle figure, en deux, trois tours, ou meme 
plus. C'est de cette nouvelle %on de realiser la suite des compressions que l'on devra dds lors 
£tablir les nouveaux emplacements des bougies, syst&nes d'alimentation et d'echappement, et 
c'est pourquoi nous dirons que la figure parcourue par ces sauts constitue la figure Reelle de la 
machine. Nous dirons cette figure rgelle, parce que c'est sur elle que Ton devra s'appuyer pour 
realiser r^ellement la machine, k savoir, pour determiner correctement les emplacements des 
bougies, de PSchappement et des entries des combustibles. 

Des lors l'on aura done pour les machine une figure materielle, constitute par la figure des 
rapports de cot6s de pale et cylindre au repos, une figure virtuelle, qui correspond h la figure de 
realisation du nombre de feces et par consequent total de la machine, et la figure reel, 
correspondant au trajet parcouru par la pale pour realiser en totality ce nombre de feces. 

L'on constatera done que pour une figure materielle et une meme figure virtuelle, plusieurs 
figures R£elles seront possibles. Si le nombre de feces des figures virtuelles est eleve, certaines 
de ces figures r£elles realiseront leur premiere compression, meme non successive, anterieure 
au point Clokwise. Les machines demeureront par cons£quentes differentieUes anterieures, en 
dSpit de ces apports. Certaines figures R&lles auront aussi leur premiere compression au-dela 
du lieu standard de premiere compression. EUes demeureront aussi differentieUes, posterieure 
cependant . 

Mais ce qui nous interesse vraiment est de consider que le lieu du premier saut, de la premiere 
compression sur face materielle et virtuelle non successive sera realisee entre le lieu de 
premiere compression Clokwise et le lieu de premiere compression standard La machine sera 
alors h dynamique contrario, et par consequent dans sa forme Moteur et non dans sa forme 
differentielle ou Compressive. 

Comme precedemment, pour une meme figure materielle, plusieurs figures virtuelles sont 
possible, et pour un meme ensemble, plusieurs figures Reelles sont possible. A titre d'exemple, 
Ton notera, pour une figure de pale triangulaire et cylindre de deux cotgs, une figure virtuelles 
en huh cot£s, et une procedure par sauts de trois cot^s, ce qui permettra a la pale de realiser huit 
compressions en mouvement Slinky. (Fig. 42 a 49 ) L'on aura soin de lire phis attentivement 
notre demande de brevet d6pos£e en en antecedence a la presente pour prendre en compte les 
multiples possibilites et vari&fe de cet apport Pour les fins des presentes, il est cependant d'une 
absolu n6cessit6 de dire pourquoi ce type de figure est necessaire, et de realiser que Papport de 
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ces entires de realisation et de distinction est essentiel aux machines rotative-circulaires, Cet 
apport est necessaire puisque il permet de realiser des figure a contrario en determinant le 
point deprochaine explosion de toute figure, defagon independante de ses caracteristique 
materielles ou virtuelles, 

Cet apport permettra done a partir de figures materielles realisant un bonne concession, par 
exemple les figures trois de deux, de realiser des figures virtuelles realisant un nomhre 
d'explosions appreciable, par exemple les figures a huit , douze cotes, mais au surplus de le 
faire h partir d'une figure sequentielle possedant plusieurs feces Reelles, ceci qyant pour 
consequence que chaque explosion sera a contrario, puisqu f elle ne realisera pas la prochaine 
explosion successive materielle ou virtuelle, et est a I'mterieur des bornes Clokwise /standard 
de realisation . 

II est done important de constater ici que non settlement les figures virtuelles sont 
independantes des regies de cotes des figures materielles, mais au surplus que les figures Reelle, 
synthetiques, sont elles-memes en partie independantes des figures materielles et virtuelle 

Procedes mecaniques de soutient 

Les machines rotative circulates non en clokwise peuvent etre soutenues par les memes 
proc6d£es techniques que les machines en mouvement clokwise. II est important ici cependant 
de pteciser que celle-ci auront un caractere hybride, qui respectera a la fois les aspects 
materielles virtuelle et R6els de la machine. En effet, e'est par la longueur de portee du 
maneton ou de Pexcentrique que la figuration materielle demeurera efficiente. .La mgcanique 
choisie con^ortera cette longueur. 

Lorsque les figures seront virtuelles, mais lfees, l'on utilisera la mecanique de tetrorotativite 
orientationnel de la figure virtuelle. Par exemple une machine de figuration post rotative de pale 
triangulaire et cylindre en deux, aura un maneton de loiigueur standard. Mais si cette machine k 
une forme virtuelle de machine tetrorotative de cylindre carte pale triangulaire, la mecanique 
sera de type retrorotative. 

Dans le cas des machine a compressions successives des figures virtuelles, non en slinky, mais 
dont le nomhre de cotes du cylindre virtuel n'est pas lie a celui de la pale, V on realiser une 
induction correspondante k la figure virtuelle, en tenant compte des differences d'angulation des 
cotes de la figure materielle et de ceux que devrait comporter une figure virtuelle liee. Par 
exemple, une figure de pale triangulaire tournant dans une figure virtuelle de six cotes tournera 
deux fois sur elle-meme par tour. L'on lui donnera done une mecanique retrorotative utilisant 
un engrenage d' induction de moitie de grosseur de l'engrenage interne de support 

Dans le cas des machines a mouvement en contrario slinky, il faudra, comme precedemment, 
tout en conservant la longueur, calculer la retrorotation de la pale de telle maniere de realiser les 
sauts desires, tealisant le plus souvent P ensemble des cotes virtuel sur phis d'un tour. Par 
consequent, dans le cas de figures virtuelles paires, les figures reelles seront generalement in 
pairs, et inversement dans le cas de figures virtuelles impairs, les figures teelles seront pairs. 
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Plans verticaux etfiguratifs des machines et plans horizontaux et dynamiques des machines 

L'on peut done resumer la premiere partie de nos travaux en disant que nous y avons expose 
pour ainsi dire le plan vertical des machines, en d'autres termes les manieres d'elever le degre 
des machines par etagements ou autre precedes de modification de cylindre, tel l'utilisation 
d'engrenages porycames. 

Dans le present ouvrage, nous montrons les machines peuvent etre modifiees dans leurs degres, 
mais cette fois-ci de fecon dynamique. Nous montrons que la dynamique Clokwise, presente en 
premiere partie a une valeur non seulement par ses immenses quahtes birotatives, mais a aussi 
une valeur systematique puisqu'elle permet de realise un decoupage entre les machines 
dififerentielles, anterieures etposterieures, par consequent de type compressives, et les machines 
de type a contrano, dont l'unite Clokwise est la premiere representante. 

Nous avons done un plan vertical et un pan horizontal de developpement des machines. Dans la 
presente section, nous voulons ajouter que ces deux plans ne sont pas ^compatibles, L'on peut 
en efiet augmenter figurativement le degn§ d'une machine rotafivo-circulaire, comme l'on peut 
inversement augmenter rotativo circulairement une machine standard. 

C'est par exemple ce qui est produit lorsque Ton augmente le degre d'une machine rotativo 
circulate a mouvement clokwise en realisant par exemple une pale oscillatoire, par engrenages 
polycamees de un sur un. (Fig.35 a) L'on a alors augmente figurativement le degre de la 
machine. 



L'on peut augmenter par exemple le degre d'une machine rotative-circulaire a mouvement 
Clokwise de pate en la realisant avec un cylindre non phis simplement rotationnel, mais cette 
fois-ci planetaire. Cette procedure peut s'averer fort interessante d'aflteurs si ce cylindre est 
bifonctionnel, e'est-a-dire, si l'on entend s r en servir aussi a titre de pale exterieure. Ceci 
permettra notamment au surplus de realiser des machines retrorotatives de fecon clokwise a 
contrano, cette fois-ci par des excentriques a contrario. 



Contre machines : machines a cylindre planetaire/pale fixe, eta cylindre Clokwise/pale 
planetaire 

L'on doit ici mentionner que les formes des machines a leur etat renversee, que nous nommons 
contoe formes sont realisables, de la fecon standard en realisant les cylindre et pale dans 
I 'orientation contraire a I 'orientation originate, et en octroyant au cylindre, la meme 
mecanique que la mecanique originate. 

Par exemple , une forme de machine triangulaire , est, lorsque le cylindre en est te planetaire et 
la pale fixe, a une orientation contraire a une machine post rotative de trois cotes de pate , deux 
cotes de cylindre et utilise la meme mecanique que celle-cL C'est pourquoi, en depit de sa 
forme, cette machine demeure post rotative. (Fig. 50) 

C'est aussi pourquoi, le cylindre rotationnel peut a la fois etre realise de fecon bifonctionelle, et 
sur sa surface exterieure realiser la pale d'une machine standard. 
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La meme procedure est realisable pour les machines rotative-circulaires, et notamment les 
machine h mouvement Clokwise de pale, (Fig- 56,57) 

L'on peut realiser la machine la machine cette fois-ci avec un mouvement Clokwise de cylindre, 
orientationellement contraire a sa position initiale, et un mouvement rotationnel de pale. L'on 
pourra par la suite utiliser la surface exterieure du cylindre a titre de pale Clokwise d'un 
systeme superieur. 

Tenninons en disons que les gammes chromatiques deja montages pour les dynamiques 
standard sont aussi vrais pour les contrepartie figuratives. Ainsi done, Ton peut placer les 
machines en une suite de dynamiques, en double rotationnel au point zero, en Clokwise de 
cylindre, puis en planetaire de cylindre, et realiser des ensembles rotatvo-circulaires 
diflferentiels et h contrario entre ces parties. 

Lacunes semantiques de Wankte surmontees 

Comme nous l'avons specifie au debut de cet ouvrage, Wankle rationalise efficacement les 
machines rdtrorotatives et post rotatives de Tart anterieur, lorsque celles-ci sont realises a pale 
planetaire et cylindre fixe. Pour ces figures s, ce sont phitot les deux seules mecaniques que 
Wankle propose qui font defeut, realisant toujours, comme nous Tavons montre des contre 
forces nuisibles h la motricite de la machine. A plusieurs autres endroits, cependant celui-ci 
nous semble faire erreur par inversion ou omission, s6mantiquement, ce qui 1'empeche 
litteralement de systematiser les plans de la machine. Nous pensons que Pensemble de ces 
lacunes est ici corrige et les corrections apport6es s'inscrivent dans une comprehension 
superieure des machines. 

Nous resumons ces erreurs de la &9on suivante 

A) relativement aux machines h cylindre planetaires, il y a erreur de sens et omission 
ou contradiction de mficanisation. En effet, le sens correcte de ces machine est 
complementaire au sens de leur contrepartie, et la mecanique ne doit pas etre celle 
de la figure, mais bien celle de la contre partie. Une correcte con^rehension de ces 
elements permet, comme nous Tavons montre, de realiser le cylindre de fe?on 
bifonctionnelle. 

B) Relativement aux machines a pales et cylindre rotationnel, le sens de celles-ci doit 
gtre inverse puisque selori la rdgle que nous avons donnee, la prochaine expansion 
se faisant au meme endroit, la pale doit realiser une retrorotationde cent vingt 
degres, et le cylindre rotationnel doit subir une retrorotation de cent quatre vint 
degces. Cette reorientation de la machine permet de la considerer comme la 
machine octave des gammes chromatiques 

q La machine h cylindre rotor realise une pale de figuration virtuelle de machine a 
cylindre carree, et devient par ce feit retrorotative differentielle, ce qui abaisse la 
motricite de la machine. La comprehension de cette machine est incomplete, non 
seulement par P absence de regie generate, mais aussi par V absence de machine a 
mouvement Clokwise, et par 1'absence de 1'etablissement de figures virtuelles et 
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Rgelles. Comme les figures de Fixen, Cooley, et Malaird, cette figure est une 
realisation isolee, et n'est pas systematisee. 

De plus, comme precedemment, Ton note une absence de mecanisation 
de cette figure, qui aurait montr£ ce caractere retrorotatif; et la 
necesske de semi transmission, ou d' inductions descendantes. 

D) Tinconnaissance des figures bi inductives, figuratives, soit les poly 
turbines, et dynamiques, soft les machines k mouvement Clokwise de 
pale ou cylindre 

E) F absence d'etablissement ou de determination de niveaux m6caniques de 
figuration ou de dynamiques 

F) 1 ? absence de dynamiques acce!6ro-d6celeraticves mecanis^es 

G) L'absence de connaissance et d,utilisation d,engrenages polycam^s , qui permet le 
soutient de figures da machines impossibles chez Wankle, telles les turbines 
diffSrentielles, les machines Slinky, les machines a pales et cylindres avalise, 
carreifiees et ainsi de suite. 



Determinations des machines 

I/une des qualites de Pavancement de toute throne, science, art ou langage est r augmentation 
de la capacity de entires de d&enninations de Pobjet sur lequel bu par lequel elle se realise. 
L'on passe progressivement d'un univers de signes a un langage articule phis subtil et 
complexe. 

Pour conserver nos exemples principaux dans les arts ou la science, Ton peut par exemple dire 
que pour analyser une phrase de la melodie antique, Ton avait besoin que de peu de criferes. 
Cette phrase 6tak gen£ralement une psalmodie avec quelques intonations et quelques 
alternances de voix et de silence, et avec a la limite quelques chantournements, De meme, au 
point de vue de l'harmonie, les femmes chantaient k l'octave et V on pensait meme qu'il 
s'agissait de la meme note. 

II en va autrement pour analyser un oeuvre de Bach, et subsequemment de Beethoven, de Ravel 
ou de Rachmaninov. L'on note au cours de l'histoire une augmentation des proc&les musicaux 
intervenant dans la meme phrase musicale, et de ce fait, un rendu explicatif de celle-ci necessite 
la connaissance de ces caracteres et de leur combinaison- II en va de meme de la science. La 
notion de poids dans la Grece antique etait etablie par la balance. En antiquity Ton avait peu 
de criteres de comprehension d'un corps qui tombait. Avec Newton, un poids est relie k une 
d'attraction rationnelle. Celui-ci tombe non seulement a une certaine vitesse, mais aussi 
invariable, selon en ensemble de criteres. Avec Einstein, Ton sail que si ce corps est un atome, 
et que sa vitesse est pr6s de celle de la lumi&res, les regies duplication de comprehension 
devront etre 61argies, et elargies de maniere a respecter k la fois ces cas limite, et k corroborer la 
theorie de Newton dans les e spaces non cosmologiques. 
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De la meme maniere ici, si Ton compare les travaux de Wankle a ceux des inventeurs de Part 
ant£rieur, Ton s'apereoit que, de ce niveau, Fapport de Wankle a 6te d'apporter de nouveaux 
criteres rationnels et g6n6ratifs de comprehension des machines. 

Alors en effet que pour les inventeurs de Tart ant£rieur, chaque machine k sa figuration 
autonome, et demeure sans modus vivandi m£canique relativement a F aspect orientationnel, 
chez Wankle, Ton assiste a F£nonciation de entires de rationalisation qui sont ceux de mise en 
s£rie des casses de machines de premier degrg, et de mechanisation. 

L'on peut done dire que Ton retrouve chez Wankle l'£laboration de deux criteres, Fun de figure 
et Fautre de m£canique. Le critdre des figures permet une classification qu'en genres de figures 
que nous avons nominees post rotatives et r&rorotatives. 

Quand aux criteres de suspension orientationnel, Ton voit qu'il demeurent dans Fordre des 
critdres des figures, d'une part, a savoir que les m£canisations proposees sont strictement 
r&rorotatives, ou post rotatives, et que d'autre part, elles sont limites k deux, soft la mono 
induction post ou i^trorotative, et la m6canique par engrenage mtermediaire post ou 
retrorotative. 

Toujours relativement aux figures, Fon peut k partir de Wankle determiner logiquement la 
situation figurative d'un machine d'une classe k celle d'une machine de meme classe en 
comparant le nombre de cotes selon la regie des cotes, 

L'on dira done, qu'il s'agit d'une machine en 3 : 2, en 4 :5, en 7 : ces valeurs correspondant aux 
nomhres de cotes des pales et cylindre. 

L'on peut, a partir de ces criteres analyser les machines standard. Par exemple, pour le cas des 
moteurs de type commercial, Fon dira qu'il s'agit : 

De moteurs 

1) de classe post rotative 

H) de caracteristiques pales cylindre 3 : 2 

I) de nufithode de support orientatielnnelle par mono induction post rotative, ou 
• reductive 

L'on peut supposer, k titre de second exemple, la realisation d'une machine d'une pale de meme 
nombre de cotgs mais cette fois si k cylindre en quatre cot&s. II s'agirait done d'une machine 

1) de classe r&rorotative 

2) de cacacteristique de cot£s 4:3 

3) de methode de support orientatielnnelle par mono induction 

4) support de type retro rotati£ ou inversif 

Comme nous Favons montre, Fon peut produire un nombre presque illimite de machines qui ne 
peuvent etre totalement comprises par les seuls crit&res somme toute assez restreints et limitatife 
de Fart anterieur. Nous pensons qu'ime correcte comprehension de ces machines ngcessite en 
ensemble de crit&res parfois beaucoup phis vaste. 
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Ces criteres sont suffisants pour comprendre une partie des machines, meme de premiers 
degrgs Donnons quelques exemples. Si Ton suppose par exemple une machine de figuration 
3 :2, mais soutenue par engrenage cerceau realise sous la forme d'une chaine, la mecanique de 
la machine demeurera inexpliqu£e, si Ton a pour appareillage que les entires de Tart anterieur. 

L'on determinera la machine de la fa?on suivante : 

Pale cylindre standard 3 :2 

Mecanique par engrenage cerceau, sous sa forme chaine 

L'on pent encore supposer la realisation d'un machine k ensemble de compression par pale 
unitaires, en sens contraire, retro rotatives et soutenues par mecanique d'engrenage cerceau avec 
tiers engrenage de de-axation 

L'on determinera par consequent cette machine de la fe?on suivante 

a. classe retrorotative 

b. caracteristique 2X 3:2 virtuels 

c. explosion interne en doublage de compression 

d. support par engrenage cerceau 

e. support bi rotatif 

Donnons un autre exemple. 

Dans cet exemple l'on realise une machine de type triangulaire a support Stages, et au surplus a 
action accelerativo declarative de la pale. La machine se caracterise done de la fafon suivante 

A) classe retrorotative 
B ) degn§ de rotativite 2 

c) en hauteur 

d) methodes de support Mono induction maitre et par engrenage cerceau peripherique ou 
secondaire * 

e) cylindre bombe 

e) mono induction par engrenages polycam^s, acceierodeceierative 

f) cylindre bomb£ en formes et contre formes 



Donnons un autre exemple. En ce cas -ci, Ton realise une machine dont la figure compressive 
est issue denotre generalisation de la figure de base de Wilson, et dont la mecanique 
retrorotative avec addition geometrique est de nous meme 

La machine peut done etre d£crite de la fagon suivant 

A) classe birotative 

B) partie compressive par structure palique 

C) nombre de cotes 6 :3 
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D) mecanique birotative, 

E) par mecanique de premier degre par 

F) mecanique modificatoire par et addition geometrique 



Donnons un dernier exemple. II s'aira ici d'une machine rotativo circulaire a contrario, avec 
pale et cylindre materiel trois de deux et cylindre R6el de huit cot£s. 

La machine est done de type : 

a) classe post rotative mat£rielle 

b) de type rotativo circulaire & contrario 

c) de dynamique slinky 

d) de figurations materielle 3 :2 

virtuelle sautde trois 
Reelle 3:8 

e) de mecanique par liaison combinatoire par Fengrenage de support 

f) de mecanique par semi transmission par engrenages pignons 

Comme on pent le constater, outre la mecanique avant structure de r^gularisation, soit la 
mecanique par retrotrotation, il n'y a aucun critere appartenant h la criterologie de Wankle ou 
de ses pr&tecesseurs, et celui-ci ne pourrait r^aliser un correct rendu de cette machine. 

Le nombre d'exemple de machines etant partiellement ou totalement d&erminee par des criteres 
n'appartenant pas a Fart anterieur est presque illimit6. 

II est presque impossible de rdpertorier toute les machines possibles, ne pouvant etre d^crites 
par la syst&nique on le voit, fort limitgs de Wankle et de ses predScesseurs. La fe$on d'englober 
toutes ces machines possibles est celle de leur determination a partit d ? un grille de prise en 
charge descriptive et rationnelle de tons les caracteres constitutifs des machines, tels Wankle en 
a donn6 la base, et tels que nous les avons completes au fur et h mesure de nos travaux. 

Cette grille de determination ne comprendra que des critdres g6aeratifs pouvant s'appliquer k 
toutes machines, ce qui assurera a chacun de ces criteres la g£ri6ralite n£cessaire permettant de 
les considerer a ce titre. 



Ces criteres sont : 

a) la classe de la machine, post rotative (Wankle, Beaudoin) , retrorotative (Wankle, 
Beaudoin) , birotative (Beaudoin) 

b) le nombre de cot£s pales cylindre R^trorotatif (Wankle) post rotatif (Wankle) Birotatif 
Beaudoin) 

c) la mecanique de premier degr£ utilisee : mono induction (Wankle) 

engrenage interm&liaire ( Wankle) 
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engrenage cerceau (Beaudoin) 
avec tiers engrenages, chaine, 
counoie (Beaudoin) 

- par poly induction (Beaudoin) 
- Methode par semi transmission (Beaudoin) 

- Methode par engrenage cerceau (Beaudoin) 

- Methode par engrenage interm&Jiaire (Beaudoin) 

- M&hode par engrenage talon (Beaudoin) 

- Methode par engrenages internes juxtaposes (Beaudoin) 

- Methode par engrenages internes superposes (Beaudoin ) 

- Methode par engrenages central post actif (Beaudoin) 

- Methode par structure engrenagique (Beaudoin) 

- Methode par engrenages unitaire ( Beaudoin) 

d) le type de pale : standard (Wankle, Beaudoin. Fixen , Cooley) ; 

en ensemble de pale simple et cylindre 
(Beaudoin) 

en structure palique (Wilson, Beaudoin, 
St-Hilaire) 

e) le type de dynamique regultere (Wankle Beaudoin) 

f) accel£ro decelerative (Beaudoin) 

g) le degre de la machine (Beaudoin) 

vertical figuratif (Beaudoin) 
dynamique (Beaudoin) 
Mixte (Beaudoin) 



H) le type de mecanique de second degre par Par poly induction 

En double parties en tripla partie (Beaudoin) &encrage dans le pointes (Mulling) en triple 
partie a encrage descendant , par support en positionnement dans les centres de cot£s, ou dans 
les parties interm&liaires (Beaudoin) 

I) le type de mecanique corrective permettant la realisation d degr6 obtenus : 

Par coulisse (Beaudoin) , par addition g<Som6trique (Beaudoin) par oscillement (Beaudoin) 
, par gtagement d' induction (Beaudoin) 

J) le type de nature de machine Pale planetaire -cylindre fixe (Wankle, Beaudoin) 

Cylindre planetaire-pale fixe ( Wankle, Beaudoin ) 
Pale cylindre bi fonctionnels (Beaudoin) 
K ) Le type de dynamique Standard (Wankle, Beaudoin) 

Rotativo circulaire differentiel r£tro (Wankle) 
Beaudoin) oupost rotatif (Beaudoin) 
A contrario (Beaudojn) "mouvement clokwise 
(Beaudoin) et k mouvement planetaire (Beaudoin) 

L ) Le degre Materiel (WankleJBeaudoin) 
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Virtuel (Beaudoin) 
Reel (Beaudoin) 

M) Le type de partie compressive a pale , ( Wankle, Beaudoin) a pistons ( 

Beaudoin) 

N) A dynamique slinky (Beaudoin) 



O) Le type de figure materieUe utilis£e Figure standard Cooley Fixen Wankle 

Beaudoin) Bombee (Beaudoin), 
rectangularisee (Beaudoin) 



P) Figure de contre partie 

Cylindre plan£taire / pale fixe (Beaudoin) 
Cylindre clokwise / pale rotationnelle (Beaudoin) 
Figure bifonctionnelle (Beaudoin) 



Conclusion 

De prime abord, pour bon nombre de chercheurs, il est d'6vidence que les r6pertoriations, 
rationalisations et mecanisations de Wankle s'oflrent comme une mature opaque, hermetique et 
insurmontable. Les elements clefs y sont rSduits a leur plus grande simplicity et Ton ne voit 
pas que c'est justement cette simplicity qui, elle-meme, fait defaut 

Comme on le v^rifie frequemment cependant, avec le temps cependant, comme pour toute 
th6orie et tout systeme, Ton aperpoit les unes apres les erreurs d'appreciation, les lacunes 
mecaniques et finalement les contradictions rationnelles et les diverses limitations de 
l'entreprise. 

Peu a peu, comme nous acheverons de le montrer ici, ces lacunes et leur corrections feront 
place h de nouvelles perspectives, et les exceptions montreront progressrvement leurs qualites 
de regies cachees, se generalisant generalised a tel point de resulter en de nouvelles machins 
motrices, beaucoup phis parfaites. L'on pourra des lors proc^der h des rationalisations 
pennettant de comprendre phis de caracteristiques de machines, plus de machines, phis de 
mecaniques, phis de variante de machines de base. De phis, les nouvelles unites, issues des 
concepts de corrections permettront la realisation de machines plus fiables, phis puissantes, plus 
fluides, et par consequent, ce qui est le plus important pour tous, des unites de machines 
privilegi^es, que nous avons nomm£es rotativo-circulaires, r£alisant des qualites k la fois de 
machines a pistons, des machines rotatives et des turbines, mais sans en realiser les dgfauts. 

Un peu a la mani&re du systeme musical ou du systeme de la physique, la th£orie g6n6rale de 
toute machine motrice ne s'est pas developpee d*un seul coup, mais k plutot son historial de 
d£veloppement, qui va d'unisson, d'octaves k quinte, septteme et ainsi de suite, ou encore 
d'une systeme diatonique incorporant progressivement un systeme chromatique. 
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De meme en physique, ce qui n'apparaissait que comme des exceptions dans la theorie de 
Newton, s'avSre etre, du point de vue de la cosmologie, un loi nouvelle. 

L'onpeut done dire que comparativement a Bach et a Newton, Ton peut dire que Wankle a jete 
les bases d'une premiere rationalisation des machines rotatives, sa systematique tout autant 
tto§orique que m£canique comporte plusieurs lacunes, m£caniques et semantique. Ces lacunes, 
surmont&s de fa^on coh&ente, permettront d'&ablir un systdme de machine phis vaste, et 
englobant, ce systeme possedant des criteres de d&oupage figuratife, mecaniques et 
dynamiques sup&ieurs, phis malleable et variatifs, duquel, pourra 6cIore & la fois des types de 
machines phis complexes, mais aussi, 6tormamment phis simples et efficaces. 

Le nouveau systeme oflrira non seulement unplus grand nombre de machines, mais aussi des 
machines rSalisant une meilleure propension mo trice. 

10) Suggerer des segmentations adequates des machines 

11) Suggerer des supports des parties compressives par manetons. 



Description sommaire des figures 



La figure 1 commente les figures de Tart anterieur, en mati&re de machines rotatives. 



La figure 2 montre Pensemble des methodes de premier degr£, de Wankle, ainsi que celles que 
nous avons 61abor6es pr£alablement aux presentes. 

La figure 3 a) montre les principles methodes d'augmentation de degre m£canique que nous . 
avons elaborees prealablement aux pr&entes. 

La figure 4 rappelle, aussi de notre premiere partie, les trois principaux types de machines bi 
inductives, h savoir, en a ) la machine h bielle rectiligne, en b ) la machine de type poly turbine, 
et en c) la machine a pale en mouvement ces/cylindre rotationnel. 

La figure 5 a , montre que la poussee dans les moteurs anterieurs a Wankle L'on remarque 
que ces machines sont efficaces, du point de vue de la poussee, premierement parce que leur 
explosion se r&liser au haut de la montee du vilebrequin et du redressement de la pale . 

La figure 5 b , Ton montre les deux inductions de Wankle, a savoir 1' induction par mono 
induction et P induction par engrenage interm£diaire. 

La figure 5 c montre, athre exemplaire les differences des moteurs a piston standard, et a 
bielle coulissante. 
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La figure 6 montre les precisions apportees par la presente invention relative k r induction par 
engrenage cerceau. 

La figure 7 montre les precisions apportees par la presente invention relative a P induction par 
engrenages polycam6s 

La figure 8 montre les precisions apportees par la presente invention relative a P induction par 
semi transmission. 

La figure 9 rappelle pour les deux figures de bases post et retro rotatives, les corrections de 
forme et de couple apportees anterieurement par nous-memes par addition de degres par 
etagement d' inductions. 

La figure 10 montre deux types d'observations menant k la realisation d'induetion specifiques. 

La figure 11a montre la m&hode d'observation par I'extdrieier speciflque Cette m&hode 
consiste a observer, par un observateur exterieur, le mouvement d'un point sp^cifique de la 
pale en cours de rotation planetaire de celle-ci 

La figure 12.1 pr6sente, en a), que la comprehension de la dynamique geometrique de la pale 
realis^e par la poly induction est totalement contraire a cclle de Part anterieur. En b de la meme 
figure, Ton voit que , qu'elle que soit la position des centres de vilebrequins subsidiaires lors de 
leur totale elevation, la poussge explosive sur la pale demeure , en depit de la poly induction en 
double parties, toujours egalement repartie. 

La figure 13 montre les precisions apportees par la presente invention relative a P induction par 
poly induction. 

La figure 14 montre la dynamique pour un tour, d'un tel arrangement. L'on notera qu'ici les 
induction ont ete placee dans les cotes des pales, mais que comme nous Pavons dit. EUes 
pourraient etre placees n'importe ou sur la pale. 

La figure 1 5 en a ) trois dynamiques de moteurs a pistons differentes. En c) , de la meme figure, 
Pon voit la dynamique par etagement que nous avons produite en premiere partie de la presente 
invention. L'on y voit que la pale n'est pas montee sur un excentrique central, mais plutot sur 
un etagement de vilebrequin dont le second joue le role de bielle rotative. 

La figure 16.1 montre comment, k partir de machine k pistons standard, en a ) Pon peut 
produire entre deux parties compressives dynamiques, ici deux pistons, des actions en contrario 
enb, en meme sens,enc . 

La figure 16.2 montre, k partir d'exemples de machines a'cylindre rotor k pistons, comment Pon 
peut saisir la troisieme lacune fondamentale des machines de Part anterieur, cette fois-ci 
dynamique.. 

La figure 17 est un rappel de la dynamique Clokwise d'une machine de figuration post rotative 
de pale k trois cotes et cylindre de deux. 
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La figure 18 montre par quel type d'observation Ton peut constater le mouvement Clokwise. 
L'on a nomme cette observation, observation a partir du vilebrequin maitre de machines poly 
inductives. 

La figure 20 resume rappelles les difficultes et feiblesses mecaniques des machines rotatives 
standard, consequentes aux lacunes pre-enonc£es 

La figure 21 montre que la dynamique Clokwise se situe a mi chemin entre les dynamiques a 
piston standard, rotative, orbitale et turbine et k cylindre rotor* C'est pourquoi on les a nomm£es 
machines rotative-circulaires, on encore rotativo turbiniques, ou finalement rotative-orbitales. 

La figure 22 montre que toute induction de premier degre obtenue par observation sur le 
. vilebrequin, si elle est realis£e dans un rapport d'engrenage de support et d'engrenage 
d 5 induction de un sur un, peut realiser le guidage en Clokwise de la pale par le centre . 

La figure 23 a ) difference les inductions montantes et les inductions descendantes. Les 
inductions montantes sont des inductions de premier degre standard, ou encore, tel qu'on l'a vu 
dans les gtagement d'induction les induction de peripheric, permettant d'assurer le soutient 
orientationnel de la pale. 

La figure 23 b resume les deux principaux types de semi transmission, acc^lero-d^celerative, 
et montre comment les realiser de fe^on confondue. 

La figure 24 resume les trois grandes methodes de support des machines rotativo circulates 
Ton peut consider que les machines rotativo circulates sont P expression horizontalisee des 
machines k structures de soutient £tagees d£ja presentees par nous-memes. En b de la meme 
figure, r induction de la pale est r£alisee par une induction en engrenage intermddiaire. Enc de 
la meme figure, les elements seront cette fo is=ci relies par un meme engrenage, qui servira a la 
fois d'engrenage de support dynamique a la pale et d'engrenage ou axe d' induction au cylindre 

La figure 25 precise les mouvement k contrario et en meme sens pour les machines k 
mouvement Clokwise / cylindre rotationnel post rotatives et r&io rotatives. 

La figure 26 precise que meme les machines de type birotative, comme par exemple les 
polyturbines en a et en b et les Quasiturbines, enc) sont r£alisables a la mantere de machine 
rotativo circulaires. End), 1'on voit aussi que ces machines sont aussi realisables pour tout . 
nombre de cotes. Ici la poly turbine rotativo-circulaire k une structure palique k six cotes dans 
un cylindre rotationnel triangulaire. 

La figure 27 montre que les dynamiques rotative-circulaires peuvent elles aussi, a partir des 
mecaniques de correction dejk commences par nous-memes, notamment par Fertilisation 
d'engrenages polycam£s, pour les machines standard, etre realises de fa^on 
acc61&o/dec6I6ratives. En ces cas les courbures des cylindres seront modifies. 

La figure 28 montre que les machines rotativo-circulaires peuvent etre r^alisees avec difl&rents 
types de pale. 
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La figure 29 rappelle nos premieres dynamiques a ce sujet et montre que les machines k 
mouvement Clokwise de pale peuvent avoir divers degrfe, 

La figure 30, Pon montre que la polycamation des engrenages d'induction ou de support, pent 
etre realisee non pas pour acc^terer et d£c£lerer le mouvement positionnel de la pale, mais pour 
modifier alternativement le mouvement orientationnel de la pale, la rendant ainsi en Clokwise 
oscillatoire 

La figure 31 montre que comme pour les machines standard, Ton peut r&liser la machine avec 
inversion de la dynamique des parties compressive centre p&ipherie. 

La figure 32 montre que meme de fafon inversee, le cylindre peut , comme la pale, etre enune 
seule piece multifacie, en a ) en plusieurs pieces uni faciees, en b ) et en structure palique 
externe. En c ) 

La figure 33.1 montre les trois dynamique par pale planetaire / cylindre fixe, en a , pale 
/cylindre rotationnels, en b, et pale en mouvement clokwise /cylindre rotationnel en c ) 

La figure 33 .2 montre que Ton peut aller phis loin en variant les dynamiques de telle maniere 
de realiser des explosions et expansion en des endroits difi&rents de ceux des figures 
pr6c£dentes. 

La figure 30 donne d'autres exemples, cette fois-ci avec une pale de trois cot£s et un cylindre de 
deux, de la rSgle que nous nommerons regie de contrepartie rotationelle. 

La figure 33.3 montre pour une meme figure materielle de pale en trois cotes cylindre de deux, 
telle que montrge en a ) des dynamiques differentielles ant6rieures en b, des dynamiques 
diffSrentielles posterieures en c. 

Ensemble des figures relatives awe machines rotativo-circutaires ou rotative orbitales. 

La figure 33.4 montre qu'un autre dynamique est possible, et que cette dynamique permet de 
rSaliser un mouvement k contrario du cylindre et de la partie compressive, tel que nous Tavions 
pr£alablement montr£ pour les machines a cylindre rotor. 

La figure 34 montre ce que Ton appellera la regie de contre-partie cylindrique. 

La figure 35 montre que cette r£gle de contre partie est generate, et est applicable quel que so it 
le lieu de nouvelle explosion projetee 

La figure 35.4 donne un premier exemple de dynamique plus complete pennettant de faire 
apparaitre ces figures que Von nommera, par opposition aux figures dites materielles* les figures 
virtuettes 

La figure 35.5 donne un second exemple de figure materielle et virtuelle.. 
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La figure 35.6 reexpose la suite des positions d'une machine a mouvement en Clokwise. 
Comme on peut le constater, l'originalite de ce type de machine est de decrire un point Kmite 
entre deux aires de la gamine chromatique des machines rotative. 

La figure 36 montre que Ton peut inversement, diminuer le nombre de cotes de la figure 
virtuelle par rapport a la figure standard, ce qui sous entend, dans la mesure ou les compressions 
seront successives, que Ton realisera une forme virtuelle differentielle posterieure. 

La figure 37.1 montre que par consequent l'on peut en additionnant ou soustrayant d'un cote le 
cylindre virtue!, transferer un machine post rotative, en machine retrorotative et inversement 

La figure 37.2 montre que ceci est vrai pour toutes les formes de figures. L'on a ici, a titre 
d'exemple, en a, une machine a pale triangulaire, en b une machine a pale carre, en c) une 
machine a pale en cinq. 

La figure 37.3 montre que les realisations de figures synthetiques sont aussi vraies pour les 
machines retro rotatives que post rotativcs . 

La figure 38 montre que les realisations, pour une meme figure matenelle, de figures virtuelles 
ne sont pals limitees aux figure d'une nombre de cotes inferieur ou superieur de un. 

La figure 39. 1 montre qu'en realite, Ton peut realiser, pour une meme figure matenelle, toutes 
les figures geometriques de base comme figures virtuelles. 

La figure 39.2 montre que cela est vrai pour toutes les figures, et donne 1'exemple d'une figure 
matenelle post rotative a pale carree. 

La figure 40 montre que l'on peut realiser le cylindre virtuel d'une machine par realisation de 
chaque fiice de celle-ci de facon non successive, par sauts. 

Par exemple, l'on pourra, pour une machine a pale triangulaire de type post rotative, realiser 
. cette machine en localisant chaque compression par sauts de feces ehidees 

La figure 40.1, donne la suite, pour un tour de toutes les positions de compression et 
d'expansion de pale. II est important ici d'effectuer les quelques commentaires suivants. 

La figure 41.1 rappelle la dynamique slinky pour une machine a cylindre rotor, cette dynamique 
realisant une course par saut des parties. 

La figure 41 2 montre que, puisque les courses des feces non successives sont possibles, les 
suites de courses synthetiques, que nous nommerons aussi courses reelles, sont multiples pour 
une meme figure virtuelles. 

La figure 42. 1 elargit done la regie de construction de la rotativito du cylindre en edictant que 
l'on doit tenir compte non pas de la figure virtuelle, mais bien de la course virtuelle de 
realisation de cette figure. 
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La figure 42.2 realise une course synthetique, reeHe, non successive, et dont les sauts sont 
realise de telle maniere de se situer dans 1'aire a contrario de la machine. Id, l'on efide par 
consequent une face virtuelle a chaque compression. 

La figure 42 ,3 montre les memes formes reelles et virtuelles, mais, encore une fois avec une 
course synthetique differente. Ici, le saut est de deux la sequence est done la suivante I I TV - 
2,n:3,V4,ffl5 «iv«uuc, x .i ,xv . 

La figure 43 resume les trois precedentes figures et met en lie de fecon concise la course 
synthetique et l'appartenance d'une realisation a une aire ou a une autre. . 

La figure 44 montre que certaines figures, dont le nombre de cotes est pair et assez has, 
ramenent des figure inferieures. 

La figure 45 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de sept cotes pour une figure 
materielle post rotative de pale a trois cotes. L'on peut y retrouver, de un a sept pour chaque 
figure, la suite des compressions. 

La figure 46 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de huit cotes pour une figure 
materielle post rotative de pale a trois cotes. 

La figure 47.1 montre que phis le nombre de cotes augmente, plus le nombre de course 
possibles augmente, et par consequent de courses & contrario. 

La figure 47.2 rappelle que chaque figure de pale materielle a son aire specifique et que phis la 
pale a de cotes, phis Faire a contrario est restraint 

La figure 48.1 resume les dernieres figures, et montre, en une seule figure que plusieurs figures 
virtuelles sont possible pour une meme figure materielle, et que plusieurs course synthetiques 
sont possibles pom chaque figure virtuelle. * * 

La figure 48.2 montre , pour un tour , cette fois-ci , une figure materielle post rotative de quatre 
de trois cotes de pale et cylindre, tealisee sur une structure virtuelle de-dix cotes. 

La figure 49.1 montre, inversement, que plusieurs figures materielles sont possibles pour une 
meme figure virtuelle, et que chacune possedera une aire a contrario preferable. 

La figure 49.2 montre la gamme chromatique d'une machine a figure materielle a pale de trois 
cotes, et cylindre de deux. L'on peut y voir les aires differentieiles anterieures, se realisant 
lorsque 1'explosion advient avant le moment clokwise de la machine. 

La figure 50.1 montre les spec incites des mecaniques de ces machines. 

La figure 50.2 montre, comme pour les machines standard, les machines en clokwise peuvent 
non seulement etre realisees d fecon inversees, mais aussi de &9on bi fonctionnelle. 
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La figure 503 distingue, pour l'ensemble des realisations les gammes chromatiques 
diflKrentieUes retrorotatives, differentielles post rotatives et a contrario, pour une machines qui 
sont elles-memes virtuelle. 

La figure 5 1 montre les qualites d'une machine a cylindre virtuel enhuiteta saut de deux, par 
consequent de mouvement k contrario. 

La figure 52 resume les quatre types de mfeanisation possibles pour les machines rotativo 
circulaires : 

Soft : a ) par m&anique reelle du mouvement virtuel de la pale 
par mgcanique semi-tranmittive du cylindre rptationnel 

•* 

b) par mecanique reelle du mouvement virtuel de la pale 
par mecanique descendante de mise en rotation du cylindre 

c) par mecanique semi transmittive de la pale 

par mecanique semi transmittive confondu du cylindre 

d) par mecanique semi transmittive de la pale 

par mecanique descendante du cylindre rotationnel 



La figure 53 montre que chacune de ces mecaniques et semi transmission peut etre standard, ou 
de type poly inductif 

La figure 54 montre que Ton peut augmenter 1' efiHcience des machines differentielles a pistons 
en les realisant avec des cylindres rotor ou les pistons superieur ajoures. 

La figure 55 est un exemple de mecanisation de machine rotative circulaire en lequel Ton 
emploie une semi transmission poly inductive en a , et une induction descendante mono 
inductive .en b 

La figure 56 montre quelques autres combinaisons, parmi les centatnes possibles. 

La figure 57 montre que le mouvement clokwise est aussi possible peripheriquement 

La figure 58 montre que le mouvement clokwftise peut etre realise" de fecon bi-fbnctionnelle, le 
cylindre externe, et la sous pale interne etant strictement rotationnelle, et la pale en mouvement 
clokwise. 

La figure 59 montre en a que l'on peut realiser de fecon simplified la segmentation des 
machines rotatives par l'utuisation de segments en U. En b de la meme figure, l'on montre 
comment realiser la machine avec le recours a un vilebrequin plutot qu'un excentrique. En c de 
la meme figure, Ton montre que l'on peut realiser la pale rotationnelle des machines a cylindre 
en mouvement clokwise en la construisant a la maniere d'une pale de turbine. 
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La figure 60 montre trois autres combinaisons mecaniques supplementaires 

La figure 62 montre, en plus des lacune mecaniques deja enoncees, les lacunes d'ordre 
semantique surmontees par nos travaux relativement aux machines a cylindre planetaires, H 
erreur de sens et omission ou contradiction de mecanisation. 



Description detainee des figures 

La figure 1 a) montre les principals figures retrorotatives de machines de l'art anterieur 
notamment de Cooley. En 1 b , Ton voit le travail de Wankle , Herman, Fixen, qui ont 
principalement realise une modification des formes de base de telle maniere de realiser les 
machines avec une segmentation cette fois-ci sur les pales 1 , par opposition a une segmentation 
sur les cylindre 2 , comme dans les machines de Lart anterieur. En b ) de la meme figure l'on 
apercoit les figures post rotatives de l'art anterieur a Wankle, elles aussi segmentees dur les 
cylindres. En deuxieme partie de b ) , l'on apercoit les figures de Wankle et de Fixen, en 
lesquefles , comme en a 2 ) ces derniers ont plutot dispose les segments dur les pales. 
En 1 c, L'on apercoit les deux uniques mecaniques de Wankle pour les machines a pale 
planetaire, a savoir par mono induction 3 et par engrenage intermediaire 4 
En 1, d) , l'on apercoit la seule variante dynamique pour laquelle Wankle a fournie des 
mecaniques de support . En e ) l'on montre les deux structures compressives de l'art anterieur 
posterieures a Wankle. II s'agit de la Pofyturbine de Wilson 5 et de la Quasiturbine de St- ' 
Hilaire 6 



La figure 2 montre l'ensemble des methodes de premier degre, de Wankle, ainsi que celles que 
nous avons elaborees prealablement aux presentes. En 7 , l'on retrouve la methode par mono 
induction de Wankle, en 8 la methode par poly induction en double partie , en 9 , la methode par 
semi transmission , en 10 , la methode par engrenage cerceau, en 1 1 , la methode par 
engrenages internes etages, en 12 , la methode par engrenage intermediaires de Wankle, en 13 
la methode par engrenages internes juxtaposes, en 14 , la methode par engrenage mtenn&fcure 
d engrenage interne, en 15 la methode par engrenage unitaire, en 16 , la methode par engrenage 
talon, en 17 , la methode par engrenage dynamique central , en 18 la methode par structure 
engrenagique. 

C'est methodes ont toutes deja ete commentees par nous meme prealablement aux presentes 
Nous les rappelons parce qu'eUes entreront en composition avec d'autres methodes pour 
soutenir les parties compressives des machines divulgu&ss a la presente. 

La figure 3 a) montre les principales methodes d'augmentarion de degre mecanique que nous 
avons elaborees prealablement aux presentes. II s'agit de la methode par combinaison etagee 
d'mductions centrale et penpherique, 19, de la methode par engrenages polycames, 20 de la 
mefiiode par addition geometrique 21, de la methode par poly induction semi transmHtive 22 
de la methode par poly manetons 23. 

En b de la meme figure, l'on rappelle simplement que ces methodes ont geheralement pour 
resultat une augmentation de couple et une amelioration de la courbure des figures des 
machines, 24, 25 . 
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En c de la meme figure, l'on rappelle les generalisations de cotes que nous en avons produites 
pour les machines a structure palique, softies Polyturbines. . 

Par ces procedees d'augmentation de degree par modification de couse des pales, nous avons 
montre que 1 onpouvart augmenter la compression des machines retrorotative le couple des 
machines post rotative Nous avons aussi montre que ronpouvait realiser des' machines 
rotatives de divers degre, ces machines, par exemple les poly turbines, realisant de nouvelles 
formes de cylmdre phis subtiles et etant soutenues augmentant le nombre d'induction. Nous 
avons montaS que l'on pouvait produire, avec le recours a des engrenages polycames, des 
actions accelero-deceleratives des parties compressives, augmentant par la leur efiet oscillatoire 
et am6horant amsi la course des parties compressive et la forme des cylindres y etant relatives ' 
Nous avons montre les regies de combinaison des mecaniques en etagement. Nous avons 
generalise les formes de cylindre des poly turbines. Nous avons montre les effets des oolv 
maneton sur les machines rotatives 

nous avons montrer que les machines pouvaient etre construites par ensembles de pales umtaire, 
pales en polyfeces standards, structures paliques . Nous montre les dynamiques parfaitement 
birotatives de pale en mouvement Clokwise, et les dynamiques rotativo-circulaire quece 
mouvement impliquait 

La figure 4 rappelle, aussi de notre premiere partie, les trois principaux types de machines bi 
mductives, a savoir, en a) la machine a bieUe rectiligne, en b ) la machine de type poly turbine 
et en c) la machine a pale en mouvement ces/cilindre rotationneL 

La figure 5 a , montre que lapoussee dans les moteurs anterieurs a Wankle L'onremarque 
que ces machines sent efficaces, du point devuedela poussee, premierement parce que leur 
explosion se realiser au haut de la montee du vilebrequin et du redressement de la pale 25 
Deuxiemement, l'on remarque que la poussee descendante sur la pale 26 se feit avec un 
armement de celle-ci au cylindre, cet armement permettant de realiser, pour ainsi dire un effet 
de levier. 27 

Par affleurs, e'est justement cet armement qui aura ete la cause d'une usure prematurees des 
segments, et e'est pourquoi Wankle aura realise deux methodes de support de pale rendant la - 
segmentation possible sur celle-cL 

La figure 5 b, l'on montre les deux inductions de Wankle, a savoir l'induction par mono 
induction et l'induction par engrenage intermediaire. Nous exphquerons plus abondamment, au 
cours de la presente divulgation les lacunes fondamentales ayant participe aux carences 
mecaniques de ces inductions. Pour le moment mentionnons simplement que chacune d'elles 
prodmt une haute proportion de contre poussees nefaste a la motricfte de la machine Dans la 
methode par mono induction, alors que la poussee explosive sur devant de la pale realise une 
motacrte, 29 la poussee sur la partie arriere de la pale produit une contre force 30, reduisant la 
motncite de la machine. ^ 

Dans la mecanique par engrenage intermediaire au contraire, lapoussee dans le sens de la 
rotation est realisee par la partie arriere de la pale, 3 1 et la poussee negative est produite sur la 
partie avant. 32. 
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La figure 5 c montre, atitre exemplaire les differences des moteurs a piston standard 33, et a 
bielle coulissante 34. Alors que dans le premier cas, Ton produrt, en cours de descente en 
encrage du piston sur le cylindre 35, rfelisant ce qu'il est commun d'appeler l'effet de bielle, 
Ton constate que par Futilisation d'une bielle de type bielle k coulisse, Ton abaisse les nombre 
de parties constituantes de la machine, et Ton perd le dit effet de bielle. Dans les deux cas, Ton 
peut constater qu'une premiere lacune importante des deux m&aniques de Wankle consiste en 
ce que celui-ci a, en d^pla^ant Fancrage de la machine a et<§ de perdre Fancrage peripherique a 
Forigine de Feffet de levier de la poussee de Fexplosion sur totality de la surface de la pale. . 

La figure 6 montre les precisions apportees par la presente invention relative a 1' induction par 
engrenage cerceau. En a, Ton retrouve la mecanique par engrenage cerceau dans- sa forme 
originate. Un engrenage d'induction de type externe 36 est fixe rigidement au centre Q de la pale, 
et un engrenage de support , aussi de type externe 37 est fixe rigidement au corps de la 
machine. Un engrenage cerceau 38 est monte de fa$on rotative planetaire k Fengrenage de 
support de telle maniere d'etre k la fois couple a Fengrenage d'induction. La retrorotation de 
Fengrenage cerceau, en cours de rotation entraine la retrorotation de la pale. 

Enb ) , Fon voit qu'un tiers engrenage de tension 39 a €t6 ajoute, ce qui permet a la fois une 
deaxation de Fattaque de Fengrenage cerceau sur fengrenage d' induction, et aussi un plus 
puissant effet de corde, empechant la poussee avant de se transformer en retrorotation . 

Enc), Fengrenage cerceau est realise sous la forme d'une chaine.40 La poussee avant sur la 
pale est transformee la encore en effet de corde 41 , qui entraine la post rotativite de la pale, au 
surplus de la poussee arriere . Contrairement aux inductions de Wankle, les deux poussees sont 
done positives. 

En d ), la chaine est realisee sous la forme d'une courroie 42 et produit les memes effets, . 

La figure 7 montre les precisions apportees par la presente invention relative a F induction par 
engrenages polycames Comme nous Favons deja commente a plusieurs reprises, les engrenages 
polycamees 43 permettent de realiser plusieurs machines necessitant des acceleration et 
decelerations des parties. La presente a simplement pour effet de mentionner que la realisation 
d'engrenages, rond, ou eux-memes polycames, avec des dentitions k distances variables des 
dents 44 pourra produire les meme effets acceiero-deceieratife. 

La figure 8 montre les precisions apportees par la presente invention relative a F induction par 
semi transmission. H s'agit simplement d'ajouter que les semi transmission s'appliquent a toutes 
formes de machines rotatives, y compris les machines a explosion au haut du redressement de 
pale, et k toute induction. 

En ces cas, la poussee sur Fengrenage de support actif 45 est en ligne droite avec la motricite de 
la machine, et s'ajoute k la poussee sur Fexcentrique 

La figure 9 rappelle pour les deux figures de bases post et retro rotatives, les corrections de 
forme et de couple apportees anterieurement par nous-memes par addition de degres par 
etagement d'inductions. L'on voit bien que Fetagement d' induction, de a 1 a a 2 , apermis une 
beaucoup meilleure capacite de compression 46 . Par ailleurs de b 1 ab 2, Fon voit que la 
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position des vilebrequins maitre et subsidiaire est beaucoup plus favorable a une deconstruction 
systemique 47. La figure montre au surplus en c que ^application des engrenages polycames k 
des figurations dont la segmentation est situ£e dans les encoignures de cylindres permet une 
adoucissement des pales et une amelioration de la longevite des segments. L'on consultera, k 
la fin de cet expose les propositions de segmentations que nous pr£sentons. 

La figure 10 montre deux types d'observations menant a la realisation d'induction specifiques. 
Dans le premier type d'observation, en a ) que Ton rira par / 'extirieur comparative, 
Pobservateur, position^ a l'exterieur de la machine, 49 est en mesure de constater que ce qui 
defini les machines post rotatives est que dans celles-ci la pale voyage dans le meme sens que 
le vilebrequin, mais a vitesse rdduite 50 , alors que ce qui defini est la machine retrorotative 
consiste en ce que la pale voyage en contre sens de son vilebrequin. 51 C'est de ce type 
d'observation que pent avoir £te constitute la methode par mono induction. 

En b) de la meme figure, montre V observation par le vilebrequin. Dans ce type d'observation, 
Pobservation pent etre produite a partir de d'un observateur, cette fois-ci positionne sur 
rexcentrique de la machine 52, constatera que, que la machine soit post rotative, ou 
retrorotative, la pale a toujours une action r^trorotationnelle par rapport a celle du vilebrequin 
53, et que ce qui differentie les machines, de ce point de vue, est une difference de degre, en ce 
que la retrorotation de la machine retrorotative est phis accentuee 54. 

C'est de ce type d'observation que pourront etre r£alis<£es toutes les methodes en lesquelles 
P induction de la pale n'est r£alisee en vue d'en realiser une retro induction par rapport a celle 
du vilebrequin. 

La figure 11a montre la methode d'observation par l'exterieur specifique Cette methode 
consiste k observer, par un observateur extirieur, 55, le mouvement d'un point specifique de la 
pale en cours de rotation planetaire de celle-ci. Ce type d'observation est la base de 
comprehension de la methode par poly induction. En a ) l'on peut apercevoir que tout point 
situe sur une ligne partant du centre de la pale k 1'une de ses extremes 56 , realise une course 
similaire a celle de la pale, et Mgerement phis obtuse. 57. par ailleurs, si le point choisi se situe 
sur la Kgne partant du centre et le reliant au centre de Pun des cotes, 58, la course r£alisee sera 
similaires a la premiere, mais en sens contraire de celle-ci 59. 

Par ailleurs, si le point choisi est situe dan un espace intermediaire k ces deux lignes, soit 
posterieurement 60, soit anterieurement, 61, la formes realise par ces points sera elle aussi 
similaires a la premiere, mais cette fois-ci en oblique k mi chemin orientationnel entre les 
premieres, soit posterieurement 62 , soit anterieurement 63. 

Lors de ces observations, Ton constatera de phis une constante entre la realisation de ces 
courbures, et ce en depit de leur orientations specifiques totalement differentes. Si l'on trace en 
effet une ligne entre le point le phis bas de Pune des figures, en y et le point le phis haut de 
P autre figure x, et que l'on suit pale la suite le deroulement de ces figures, l'on constatera que 
le deplacement de ces points fonnant une ligne sera equidistant Tout au long de la realisation 
des figures complementaires. L'on pourra par la suite realiser, tel que montre en e ) , une poly 
induction a double parties, en laquelle des vilebrequins secondares 64 , sont rotativement 
monte sur un vilebrequin maitre 65, leurs manetons etant initialement disposes de telle 
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manieres de realiser ces formes complementaires. Ces vilebrequins subsidiaires supporteront les 
parties compressives. L'on trouvera phis de details de ces enonces dans notre brevet russe 
Machines inergetiques d poly-induction , numero 200200979, 14 mat 2001. 

La figure 12.1 presente, ena), que la comprehension de la dynamique geometrique de la pale 
realisee par la poly induction est totalement contraire a celle de L,art ant£rieur. En effet, en a 1 , 
Ton voit que Ton peut exprimer la dynamique geometrique de Tart anterieur, en disant que la 
forme d de cylindre recherche est realise a partie d*un mouvement circulaire geometrique 
rapide 66 , realise par Fexcentrique central, et par la realisation en peripheric, d'un mouvement 
circulaire retrorotati£ 67 , realise par la pale. La forme finale est dont soustractive, puisque le 
mouvement superieur est negati£ et retranche de la vitesse au mouvement central II s'agit la de 
la premiere lacune fondamentale de Wankle et ses predecesseurs. Dans la poly induction, la 
realisation dynamique de la forme projetee 69 est au contraire produite par un mouvement lent 
au centre 70, et par un mouvement rapide et acceiere en peripheric 7 1 * La forme est done creee 
a partir de Faddition de ces deux mouvements positifs, d'ou a puissance de la machine. 

En b de la meme figure, Ton voit que , qu'elle que soft la position des centres de vilebrequins 
subsidiaires lors de leur totale elevation, la poussee explosive sur la pale demeure , en depit de 
la poly induction en double parties, toujours egalement repartie. En effet, lorsque la ligne 
constituee par les deux vilebrequins est perpendiculaire k r explosion, 72, la pale est egalement 
divisde, 73 bien entendue. De meme lorsque ceux -ci sont angulairement disposes, 74 la pale 
est encore egalement divisee, puisque les parties anterieures et posterieures sont egales 75 , et 
que la partie centrale est bien centree 76. 

La figure 13 montre les precisions apportees par la presente invention relative a r induction par 
poly induction . En a) Ton montre que la poly induction peut etre realisee par toute induction, 
chaque induction etant realisee de fhgon post rotative. Dans Pexemple donne en a ) les 
inductions des vilebrequins subsidiaires sont actionnees par induction par engrenage cerceau. 
77 

Dan la poly induction en double partie, nous avons appuye sur Tidee que le stoppage de 
1' induction anterieure en cours de descente produisait un armement de descente. Enb Ton 
montre qu Ton peut realiser la poly induction peut etre realisee en triple partie tout en 
conservant Fancrage descendant en positionnant les points de supports dans les cotes, 78 . 
Chaque vilebrequin r£alisera par consequent une course de cylindre verticale 79. 

Enc, la position des points de support est a la fois dans des zones intermediaires 80 et, au 
surplus realisee de telle maniere que lors de F explosion, deux des vilebrequins soient 
perpendiculaires a Fattaque 81. L'un des trois vilebrequins sera par consequent toujours en 
partie soustrait au point mort , le point mort etant divise entre les deux vilebrequins 
perpendiculaires. II faut au surplus noter que le deplacement des vilebrequins sera oblique 82 
et Fencrage sera en partie un encrage de descente et est diagonale 83. 

En d) , Fon montre que Fon peut simultanement realiser la poly induction & double et a triple 
partie en realisant les inductions de fapon alternative. Dans ce type d' induction, Fon retranche, 
partiellement ou totalement certaines dents de Fengrenage de support 84, ou des engrenage 
d' induction, de telle maniere que sauf potir les periodes de transition des inductions effectives, 
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deux inductions seulement sur trois ne travaillent Par consequent, l'effet de penture autour d'un 
point d'encrage, specifique aux poly induction en doubles parties est ici assure, de fefon 
egalement repartie pour toute les feces de la pale. Lors de la realisation de la puissance, les 
inductions seront done en double partie, et P induction la plus negative sera neutralises Cette 
induction sera actionn£e non pas par les vilebrequins, mais par son simple raccord a la pale. 

La figure 14 montre la dynamique pour un tour, d'un tel arrangement L'on notera qu'ici les 
induction out &6 plac6e dans les cotes des pales 85, mais que comme nous Tavons dit. Elles 
pourraient etre placees n'importe ou sur la pale. L'on notera au surplus que , comme pour toutes 
nos inductions, ce type de mgcanique est valide pour toute, figure, rotative, et pour toute 
dynamiques, comme par exemple des dynamiques a cylindre planetaire et rotativo-circulaires. 

Dans cette figure Ton remarque que, comme nous Favons dit plus haut, les dents de 1'engrenage 
de support ont partiellement retranch£es 86 . Par consequent, sauf dans les p&iodes 
transitoires 87 seules deux inductions fonctionnent 88 . Par consequent, la puissance n'est pas 
simplement issues de la rotation des vilebrequins subsidiaires, mais est au surplus constitute k 
partir de la rotation d'un ensemble autour de 1'autre, en stoppage partiel 89. Par consequent, une 
m6ga-rotation se realise autour de ce point de centre, que Ton nomine armement descendant, et 
produit une m6ga energie. C'est ce que nous appelons le mouvement Slinky. 
L'interet de la pr&sente specification consiste a construire une descente identique pour chaque 
partie de la pale. L'on voit done, a la suite des figures qu'il se produit un relais entre les 
inductions actives et passives. 

La figure 15 en a ) trois dynamiques de moteurs k pistons diff&entes. En a 1) l'on retrouve la 
dynamique standard. En a 2) l'on retrouve la dynamique de type orbital et en a3) la dynamique 
a cylindre rotor de notre brevets canadien a cet effet titre Machine energetique II . Dans la 
premi&re dynamique, l'on retrouve les trois elements constitutifs de toute machine lorsque l'on 
entend la r6aliser sou s sa forme dite Motrice, soft la partie compressive 90, ici realis£e sous la 
forme d'un piston et d'un cylindre, la partie ligatrice transmittive 91, ici r6alis6e sous la forme 
d'une bielle, et finalement la partie mecanique, r^alisee sous la forme du vilebrequin. 92 
Dans la dynamique dite orbitale, la disposition de plusieurs de ces systemes est differente, 
puisqu'ils ne sont pas sur la meme ligne, mais plutot dispose en peripheries (Dependant chaque 
sy steme est coirplet, et comporte tous les elements d£j&>dgcrits. 90,91,92. Dans la machine k 
cylindre rotor , cependant, le vilebrequin n'est plus actif Celui-ci a en efifet ete diss£qu£, et seul 
son maneton est realise de fefon non dynamique par un axe fixe d£centre dispose rigidement 
dans le cot6 du bloc. 100. Contrairement au moteur orbital, le cylindre general de cette machine 
est r£alis£ rotationnellement 101 autour d'un axe central 102. Pistons et cylindres parcourent 
done des circonf&rences differentes 103, qui assurent les expansions et compressions. 

De point de vue de la constitution des Elements, l'on voit done que la realisation du vilebrequin 
des exemples pr£c6dents a €t& feite de fefon confondue avec un autre element, ici, le cylindre. II 
y a par consequent eu une deportation de la position centrale de celui-ci qui r£sulte en une 
grande perte d'6nergie. 

En c) , de la meme figure, l'on voit la dynamique par etagement que nous avons produite en 
premiere partie de la pr&ente invention. L'on y voit que la pale n'est pas montre sur un 



71 



FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



excentrique central, mais plutot sur un etagement de vilebrequin dont le second joue le role de 
bielle rotative. 

L'ensemble de ces exemples, an surplus des examples par poly induction d ja commentes dans 
les figures prec&Ientes, nous amenent k pointer du doigt la seconde fondamentales de Wankle 
et de ses prgdecesseurs, qui consiste k avoir k lew insu, deplace le vilebrequin subsidiaire de la 
peripheric vers le centre, et d'avoir realise le vilebrequin central, comme dans Vexemple plus 
haut mentiorme, defagon corfondu avec un element peripherique, soit la pale, ce qui constitue 
la second lactate fondamentale de ces machines . 

La figure 16.1 montre comment, a partir de machine a pistons standard, en a ) Ponpeut 
produire entre deux parties compressives dynamiques, ici deux pistons, des actions en contrario 
en b, en meme sens,en c . Pour r&iliser les machines a contrario, Ton utilise, couples aMes 
pistons montes Pun dans Pautre un vilebrequin dont les portees de manetons seront situees 
dans des parties opposees. L'on obtiendra done une action contraire des pistons Fun par rapport 
a Pautre. Inversement, si Pon dispose les manetons dans le meme cadran et cela avec des 
portees de longueur diflSrentes, tel que montr£ en c, Pon realisera simplement une action 
difiSrentielle entre les pistons. 

La figure 16.2 montre, a partir d'exemples de machines a'cylindre rotor k pistons, comment Pon 
peut saisir la troisidme lacune fondamentale des machines de Part anterieur, cette fois-ci 
dynamique. Comme on Pa vu dans Pexemple de machine k cylindre rotor plus haut mentionn£, 
Pon a completement soustrait Paction du vilebrequin. Dans notre demande de brevet, machine k 
induction simple, nous avons montre que Pon pouvait redynamiser cehii-ci, soit 
retrorotativemement, soit post rotativement, et produire ainsi des expansions et compressions a 
xm rythme superieur a une seule par tout par cylindre. 

En a de la presente figure Pon retrouve done la disposition de base, sans dynamique de 
vilebrequin d6j& exposee. En b, de la meme figure, Pon suppose que le vilebrequin 104est 
reinsere dans la figure, tout en conservant le mouvement rotationnel du cylindre 105. L'on 
suppose que le vilebrequin agit en retrorotation 106. L'on constatera done une expansion phis 
rapide des parties compressive, et une action a contrario des parties m£caniques ce qui 
augmentera la puissance de la machine. Enc ) , de la meme figure, Pon suppose que ce cylindre 
a des chambres fermees. De phis Pon suppose au contraire que le vilebrequin est entrain^ dans 
le meme sens que celui du cylindre, et au surplus, mais a vitesse acceleree 107, ce qui produira 
aussi expansions et compressions. L'on constatera des lorsque le vilebrequin agit phis 
rapidement et rejoint la prochaine expansion 108, comme dans le moteur rotati£ il rejoint la 
prochaine face 109. 

L'on remarquera qu'au contraire que d'etre k contrario, cette dynamique n'est que diff^rentielle, 
puisque la force sur le vilebrequin se construit par consequent en appui sur une pi£ce k partir 
d'une piece. Ceci constitue tres clairement la troisidme lacune de Wankle, la troisidme lacune 
fondamentale, qui consiste a avoir r€alis£ une action simplement difiKrentielle entre le 
vilebrequin et la pale. Comme nous Pavons deja montrg, les dynamiques birotatives, par 
etagement d'inductions et par poly induction ne realisent pas ces lacunes. Dans les prochaines 
figures, nous montrerons que la dynamique birotative par partie compressive en mouvement 
Clokwise realise aussi les machines sans ces trois lacunes fondamentales. 
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La figure 17 est un rappel de la dynamique Clokwise 110 d'une machine de figuration post 
rotative de pale a trois cot6s et cylindre de deux. Dans cette dynamique Ton suppose un 
mouvement de pale tres specifique en ce que son aspect orientationnel demeure inchange, 
observe de l'exterieur pendant la rotation de son centre , et que par consequent, comme pour les 
aiguilles d'une montre, en depit du mouvement des aiguilles , 1'orientation des chiffres ne 
change pas. C'est pourquoi nous avons nomm6 ce mouvement de pale mouvement Clokwise . 

Dans une machine, si Ton realise une pale avec ce type de mouvement, Ton devra realiser le 
cylindre de fagon rotationelle 1 12, et dans le cas phis specifique des machines post totatives, de 
&9on k contrario du mouvement circulaire de centre de la pale. 

La figure lb a montre par quel type d'observation Ton peut constater le mouvement Clokwise. 
L'on a nomm£ cette observation, observation d partir du vilebrequin maitre de machines poly 
inductives. Ce type d' observation n'etait evidemment pas possible aux inventeurs de Tart 
ant&ieur. Dans ce type d'observation, Ton suppose un observateur dispose sur le vilebrequin 
maitre 113 d'une machine a poly induction. Ce vilebrequin tant son cadre de stabilhe, celui-ci 
constatera ce qui suit. Tout d'abord il observera le mouvement en Clokwise des pales qu'il 
observe, et que chaque partie de celle-ci realise un mouvement strictement circulaire, et non 
rotationnel. 1 14. En second lieu, lorsqu'il observera le cylindre, cehii-ci ne sera plus pour lui, 
comme pour un observateur exterieur fixe, mais plutot en mouvement, et lus pr&isement en 
mouvement inverse k celui du mouvement Clokwise de pale. 115 

L'on peut encore realiser, m£caniquement et constructivement le mouvement Clokwise rotaivo- 
ciculaire en agrippant dans un etau 1 1 5 le vilebrequin-maitre d'une machine poly inductive et 
en activant le reste de la machine. D6s lors, en effet , si Ton fait tourner 1'ensemble, Ton 
constatera que les vilebrequins subsidiaires peuvent quand meme etre actives et par consequent 
produire le mouvement Clokwise de pale, 1 16, et que Pengrenage de support, prealablement 
non dynamique s,actrvera , entrainant avec lui la retrorotation du cylindre. 1 17. L'onpourra 
done par ce stratag&me observer de rexterieur une parfaite machine rotativo-circulaire de type 
k pale en Clokwise. 

La figure 19 b) montre, en deduction de la precedente experience, la mgcanique de base servant 
a realiser concretement le soutient de la machine en Clokwise. II s'agit d'une poly induction 
pour ainsi dire inversee dynamiquement L'on installe simplement de fa?on rotative deux 
vilebrequins subsidiaires 118 munis d'engrenages de support et d'induction confbndus 119 
dans te cote de la 

Machine. L'on installe la pale 1 1 9 sur le maneton de ces vilebrequins. L'on monte par la suite 
rotativement dans la machine un axe de la machine 120 auquel l'on fixera l'engrenage de lien 
r6unissant les engrenage de vilebrequin 121, et le cylindre 122. Le mouvement Clokwise de 
pale entrainera done la retrorotation de l'engrenage central et par voie de consequence du 
cylindre. 

La figure 20 resume rappelles les difficultes et faiblesses mecaniques des machines rotatives 
standard, consequentes aux lacunes pr6-6nonc6es en a), et montre que toutes ces difficultes et 
Iacunes sont surmontees dans la disposition Clokwise. 
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Les lacunes theoriques plus haut mentionnees resultent en efifet en des difficultes bien reelles 
dont les principales sont les suivantes : 

a) ime contre force negative sur la partie arriere de la pale en cours de descente 123 

b) une vitesse inegale de d6construction systemique 124 

c) un surcommandement du vilebrequin, une tiers de tour de pale, necessitant un tour 
complet de celui-ci 125 

d) une friction accrue de derotation de la pale sur son vilebrequin, 126 causae par 
1* utilisation d'un excentrique 



En resume, done, la pale ne travaille positivement que sur une partie de sa longueur, et ce travail 
demeure in^galement igpartL De phis ce trayail realiser un travail dont la force r^sultante est 
amenuisee par la vitesse du vilebrequin et la grande friction. 

La machine est peu efficace. Dans les dynamiques k pale en clokwise /cylindre rotationnel, 
Toutes ces lacunes sont retrancbtes et remplac^es par. des qualites. 

L'on note : 

a) une puissance sur toute la longueur de la pale 127 

b) une vitesse de descente descendante egale en tout points 128 

c) une diminution notable du surcommandement du vilebrequin : un nombre de trois 
explosions par tour de vilebrequin par opposition a deux 129 

d) un efifet de bielle retiouve par la poussee turbinique sur le cylindre 130 

e) ime d&onstruction systemique k contrario entre le cylindre et la pale 131 

f) 1' absence de toute acceleration et deceleration de toute piece 132 

g) le cylindre rotationnel pourra etre muni de pale et assure le refroidissement et realiser les 
soupapes hnnidres dynamiques de la machine. 

La figure 21 montre que la dynamique Clokwise se situe a mi chemin entre les dynamiques k 
piston standard, rotative, otbitale et turbine et a cylindre rotor. C'est pourquoi on les a nominees 
machines rotative-circulaires, ou encore rotativo turbiniques, ou finalement rotative-orbitales. 

En tout premier, notons que les moteurs rotativo circulaires a pale en Clokwise ont une poussee 
franche et egale sur la pale, non seulement semblable, mais meme egale k celle des moteurs k 
pistons 133 . Ensuite, il faut dire que ces machines tirent leur figuration g^om^trique des 
machines rotatives de Tart anterieur 134 . II faut ensuite ajouter que ces machines, k mo ins que 
Ton ne les produise k dessein avec engrenages polycames, n'ont, comme les turbines, aucune 
acceleration ou deceleration des pieces tant m6caniques que compressives, 136 . Ensuite , 
comme dans les machines k cylindre rotor a piston k contrario, la combinaison d' induction a ete 
faite le vilebrequin horizontalement, ce qui sous entend que le vilebrequin n' a pas ete place en 
peripheric, mais centralement mais aussi que les partie sont a contrario, 137 . Finalement, la 
descente du piston est assez verticale et p£riph6rique, et rappelle celle des moteurs orbitaux en 
une seule pale 138. 
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II estpresque vrai de dire que cette nouvelle machine possede les qualites de toutes ces 
machines reunies sans en posseder les defauts respectifs. 

La figure 22 monlre que toute induction de premier degre obtenue par observation sur le 
vilebrequin, si elle est realis&s dans un rapport d'engrenage de support et d'engrenage 
d' induction de un sur un, peut r&diser le guidage en Ciokwise de la pale par le centre . En a 1 , a 
2 , a 3 , Ton retrouve respectivement des induction de premier de g€ par engrenage 
interm&liaire, par engrenage cerceau, par engrenage talon, toute monies avec des rapports 
d'engrenage de un sur un . Ce rapport d'engrenage montre bien, an surplus de Taction 
parfaitement 6gale sur chaque partie de la pale, V aspect birotatif des machines a pale en 
Ciokwise, aspect que l'on ne trouve , sous d'autres formes figuratives, que dans les poly 
turbines, et dans les moteurs 4 bielle rectiligne. 

En 22 b, Ton montre que les mono induction, ou inductions par poly inductions doivent , 
comme toute induction de laquelle Ton aurait pas change le rapport des engrenages , etre 
realisee sous leur forme semi transmittive 139 , de telle maniere de leur retrancher leur 
propension soil retrorotative, soit post rotative.. 

La figure 23 a ) differentie les inductions montantes et les inductions descendantes. Les 
inductions montantes sont des inductions de premier degre standard, ou encore ,tel qu'on l'a vu 
dans les etagement d' induction les induction de peripheric , permettant d'assurer le soutient 
orientationnel de la pale. Tel qu'on peut le constater ici, en 140, l'on a une induction montante 
de type mono induction. Nous definissons une induction comme descendante lorsqu'elle par au 
contraire d'un element en peripherie pour activer tin Anient inferieur ou central En ces cas , 
c'est 1' engrenage superieur, le phis souvent de pale qui devient l'engrenage de support de 
1' induction 141, alors que 1'engrenage inferieur, le plus souvent de l'axe central est l'engrenage 
^'induction 142 de cet axe et des elements, couramment le cylindre qui lui sont rattaches. Dans 
la presente figure, dans un but de simplification, l'induction descendante est aussi une mono 
induction l'induction, mais ce pourrait etre une poly induction, une induction par engrenage 
cerceau ou toute autre induction. 

La figure 23 b 1) resume les deux principaux types die semi transmission, accelero-dec^lerative, 
et en b 2 montre comment les realiser de fecon confondue. 

L'on peut realiser l'acceleration ou la deceleration de pieces par semi transmission realisee avec 
l'aide d'un engrenage interne et externe 143, ou encore par le couplage de deux engrenages a un 
double d'engrenage 144 de differentes grosseurs. Par ailleurs l'on peut realiser l'inversion soit 
par engrenages pignons 145, soit par combinaison d'engrenage externes 146. 

Comme ces deux actions mecaniques seront fiequemment necessaires dans les machines 
rotativo-circulaires, l'on aura interet a realiser ces semi-transmission inverso-acceleratives de 
facon confondues, tel qu'en b 1 , ou encore en b2 . 

La figure 24 resume les trois grandes methodes de support des machines rotativo circulaires 
l'on peut considerer que les machines rotativo circulaires sont l'expression horizontalisee des 
machines a structures de soutient etagees deja presentees par nous-memes. Par consequent l'on 
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aura toujours besojn, pour les realises de deux inductions en combinaison, dont tres souvent 
une de type semi transmittive* Nous definissons done les semi transmission comme des 
inductions virees sur elles-memes, de centre a centre. L'on aura compris, attendu le nombre 
djnduction de premier degre que nous avons fourni, et le nombre d' induction semi 
transmittives, que les permutations possibles sont vastes et ne peuvent etre presentees icL C'est 
pourquoi nous donnerons les regies generatrices de combinaison de ces inductions. 

La logique de ces regies est la suivante. L'on aura compris que Tune des inductions controlera 
la rotation du cylindre et F autre le mouvement Clokwise ou plan&aire de la pale, et que par 
consequent ces deux induction doivent etre parfaitement synchronisees. EUes doivent done 
communiquer par un tiers element, en permettra coordination. Les m&hodes de soutient, 
montante, descendants ou par semi transmission pounont done etre realisees par une partie * 
commune, soit par la pale, le vilebrequin, Pengrenage de support. En la partie a ) de la pr6sente o . 
figure , L,on retrouve done un exemple du premier type de combinaison. Par un cote, la pale est 
soutenue par une mfthode par engrenage cerceau, de rapport un sur un en assurant le 
mouvement Clokwise. Par ailleurs, sur sa seconde face, elle est munie d'une induction 
descendante assurant la rotation de Faxe de cylindre. Les deux syst&mes sont done combines 
par la pale. 

En b de la meme figure, V induction de la pale est realisee par une induction en engrenage 
intermediate. Elle communique avec le vilebrequin, par ailleurs, a partir de ce meme element, 
Ton rattache une semi transmission qui activera rotationnellement le cylindre. Pale et cylindre 
seront done convergeant parce que couples a ce meme element qu'est le vilebrequin. 

En c de la meme figure, les elements seront cette fois=ci relies par un meme engrenage, qui 
servira a la fois d'engrenage de support dynamique a la pale et d'engrenage ou axe d'induction 
au cylindre. En eflfet, Ponpeut voir que la pale est activee par une mecanique semi transmittive, 
et que son engrenage de support est dynamique. Par ailleurs, si Pon realise la retrorotation du 
cylindre, a partir du vilebrequin, Pon peut se servir d'une une semi transmission inversive, 
realisee de fa?on totalement confondue avec la premiere, ce qui permet de dire que Pengrenage 
de cylindre est un engrenage d'induction, est le meme engrenage que Pengrenage dynamique de 
pale. 

L'on comprend mieux maintenant Finteret du montage par poly induction presente k nos 
premieres figures de montage. En cette realisation P induction montante de pale est exactement 
la meme, en sens inverse que P induction semi transmittive et inversive de cylindre, ce qui rend 
le nombre d pieces fort restraint. L'on trouvera, k la toute fin du present expose, d'autres . 
exemples de combinaison qui respectent tous la meme idee associative de fonds, a savoir que 
les parties induct ives sont necessairement liees par Pun ou Pautre des composautes mecaniques 
de la machine, pale, vilebrequin ou engrenage de support 

La figure 25 precise les mouvement k contrario et en meme sens pour les machines a 
mouvement Clokwise / cylindre rotationnel post rotatives et retro rotatives. De meme elle 
montre que les machines k mouvement de pale en Clokwise sont realisables pour toute figure de 
machine 
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En a ) Ton a la machine de figuration post rotative de pale en trois cotes , cylindre en deux. 
En b) Ton retrouve la machine retrorotative triangulaire. L'on note que dans le cas des machines 
retrorotaiive, le cylindre demeure rotationnel, mais travaille du meme cote que le mouvement 
Clokwise de pale. 

La figure c ) montre une mouvement Clokwise de pale de quatre cote et rotationnel k contrario 
de cylindre en trois 

La figure d ) montre une machine en pale Clokwise de trois cotes, mais cette fois en cylindre de 
quatre, par consequent de figuration retrorotative. Cylindre et pale travaillent done dans le 
meme sens. 

En e ) l'on aper^oit une figure post rotative § pale en Clokwise de cinq cotes, et un cylindre en 
mouvement k contrario de quatre cotes. 

En f ) , une figure retrorotative a mouvements en meme sens, de pale Clokwise de quatre cotes, 
cylindre de cinq . 



La figure 26 precise que meme les machines de type birotative, comme par exemple les 
polyturbines en a et en b et Ies Quasfturbines, en c) sont realisables k la maniere de machine 
rotativo circulaires. End), l'on voit aussi que ces machines sont aussi realisables pour tout 
nombre de cotes. Ici la poly turbine rotativo-circulaire a une structure palique a six cotes dans 
un cylindre rotationnel triangulaire. 

De phis, si Ton observe les sequences presentes en a) et b) , l'on notera que , comme pour les 
machines standard, divers niveaux de rotativite peuvent intervenir pour une meme machine. En 
a ) , la structure palique n'est pas rotationnelle, elle realiser simplement son aspect losango 
carreoide afternativement, et est completee par rotation du cylindre. 

En b, l'on notera les deux vilebrequins supportant la structure palique sont strictement 
rotatiotmels, ce qui force la realisation du passage alternatif losango- carte de la structure pale k 
se tealiser k travers une certaine rotation, non planetaire cependant. Cette rotation est completee 
par la rotation du cylindre. 
* 

La figure 27 montre que les dynamiques rotative-circulaires peuvent elles aussi, a partir des 
mgcaniques de correction d6jk commentees par nous-meme$, notamment par r utilisation 
d'engrenages polycam£s, pour les machines standard, etre tealisees de fefon 
acc£lero/d£c£16ratives. En ces cas les courbures des cylindres seront modifiees. 

La figure 28 montre que les machines rotativo-circulaires peuvent Stre realisees avec differents 
types de pale. En a), Ton retrouves les figures de pales standard. 

En b) la structure compressive est constitute de pales unitaires a mouvement Clokwise agissant 
en combinaison avec le cylindre pour former des compression soit entre elles meme et 
Fexterieur , ou entre elles meme et le cylindre au centre de la machine. En ce dernier cas, la 
compression realisee par cet ensemble sera du double des compressions normales et la machine 
pourra par consequent etalier une g£rance des gaz diesel. 
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En c), il s'agit simplement de rappeler que la structure de compression peut aussi etre k 
structure palique, tel que montre a la precedence figure. 

La figure 29 r^>pelle nos premieres dynamiques a ce sujet et montre que les machines k 
mouvement Ctokwise de pale peuvent avoir divers degrSs, 

En a ) la pale sans action orientationnelle, et a par consequent un mouvement clokwise, Taction 
positionnelle de celle-ci etant circulaire. En b) la pale a une action orientationnelle Clokwise et 
posftionnelle rectiligne, En c) elle a une action orientationnelle Clokwise et positionnelle quasi 
triangulaire.. Finalement en d) son action orientationnelle demeure Clokwise, mais son action 
positionnelle, puisque le vilebrequin en est phis allongee, est coupiee non pas a une action du 
cylindre simplement rotationnelle, mais a une action du cylindre planetaire. 

Toutes ces machines sont par consequent une meme generation de machine, tantot augments 
de degre par la rectilignisation ou une geometrisation ici, par triangularisation de la course 
positionelle de la pale, tel qu'en b et c, tantot par une augmentation du degre du cylindre. 

L 'ensemble de ces dynamiques de differents degres, montre bien que les machines rotativo 
circulaires ferment une categorie de machines ayant des caracteristiques g^neratives qui leur 
sont propres. Dans tous ces cas de machines, le vilebrequin maftre est confondu au cylindre. 

Dans la figure 30, Ton montre que la polycamation des engrenages d'induction ou de support, 
peut etre realisee non pas pour accSlerer et decel£rer le mouvement positionnel de la pale, mais 
pour modifier alternativement le mouvement orientationnel de la pale, la rendant ainsi en 
Clokwise oscillatoire. Ceci est possible par une relation d'engrenages de support et d'induction 
toujours dans un rapport de un sur un mais, cette fois-ci, de nature polycam^e. 

Au surplus, dans cette figure, Ton montre que Ton peut par ensemble de pales unitaire realiser 
la compression de machines a cylindres impairs. Ici, pendant que Tune des pales est en 
compression, Fautre sera en depression. L'on remarquera aussi Taction oscillatoire contraire 
des pales. 

La figure 31 montre que comme pour les* machines standard, Fon peut realiser la machine avec 
inversion de la dynamique des parties compressive centre peripheric. En consequence, ici ce 
sera le cylindre sera en mouvement Clokwise et la pale en mouvement rotationneL II est k noter 
que, comme nous le montrerons phis abondamment k la fin de la presente invention, 
Forientation des parties sera complementaire et que la mecanique sera celle de la contre partie 
materielle 

Une seconde consequence de cette inversion consistera en ce que les figures post rotatives 
ainsi produces , au surplus de, necessiter des mecaniques retrorotative, realiseront des 
dynamiques en meme sens, alors que les figures retrorotatives, tel que montre en b, realiseront 
des dynamiques a contrario. 

La figure 32 montre que meme de fa^on inversee, le cylindre peut , comme la pale, etre en une 
seule piece multifaciee, en a ) enplusieurs pieces uni faciees, en b ) et en structure palique 
externe. En c ) 



78 

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



La figure 33*1 montre les trois dynamique par pale planetaire / cylindre fixe, en a , pale 
/cylindre rotationnels, en b, et pale en mouvement clokwise /cylindre rotationnel en c ) 

La figure 33.2 montre que Ton peut aller phis loin en variant les dynamiques de telle maniere 
de er^aliser des explosions et expansion en des endroits diffSrents de ceux des figures 
pr£cedentes. En a) une dynamique standard de pale en deux cot£s cylindre en utl 

En b), la pale de cette machine ne realise cependant pas tin mouvement Clokwise. Ici 
F explosion se feit a trois endroits difKrents, bl, b2, b3 et non k un seul comme dans la 
dynamique standard. 

Inversement, en b ) la figure montre que Ton peut suppose, pour un meme type de figure, un 
mouvement r6tro-rotationnel phis lent de la pale qu'en b , mais plus rapide qu'en a ) un 
mouvement post rotationnel du cylindre permettant de combler cette alteration. L'explosion se 
fera ici par consequent en cl et c 3 

Enfin, en c) Ton suppose la mecanique a cylindre fixe, ou la force r£alis6e est neutre 

La figure 30 donne d'autres exemples, cette fbis-ci avec une pale de trois cot£s et un cylindre de 
deux, de la rggle que nous nommerons regie de contrepartie rotationelle. 

La figure 33.3 montre pour une meme figure matdrielle de pale en trois cotes cylindre de deux, 
telle que montree en a) des dynamiques differentielles autfrieures en b, des dynamiques 
differentielles posterieures en c. En a, le moment d'explosion est en a 1 En b , les explosions 
successives sont en bl, b2, b3, b4 , et en c, cl, c2, ,c3, c4. Ton notera en b, comme en c , que le 
cylindre se deplace dans le meme sens que la pale , Tune r&rorotativement, et F autre post 
rotativement ,et c'est pourquoi nous dirons ces dynamiques de type compressives. C'est 
pourquoi Ton dira que la machine ne produit qu'une force difRrentielle entre ces partie. 
Cependant comme, le lieu de la prochaine compression sera d£passe celui de la prochaine 
compression standard, Ton dira que cette machine est differentielle post&ieure. 

Ensemble des figures relatives awe machines rotativo-circulaires au rotativo orbitales. 

La figure 33.4 montre qu'un autre dynamique est possible, et que cette dynamique permet de 
realiser un mouvement a contrario du cylindre et de la partie compressive, tel que nous Pavions 
prealablement montr6 pour les machines a cylindre rotor. Chaque figure correspond a la suite 
des compressions successives de la machine. L'on notera en effet dans cette figure un 
mouvement planetaire postrotatif de la pale et un mouvement r&rorotationnel du cylindre, et 
que par consequent ces deux parties r£alisent un mouvement qui sera dit Moteur, ou a contrario. 

La figure 34 montre ce que Ton appellera la rdgle de contre-partie cylindrique. Cette rdgle 
montre comment toutes ces mecaniques d'apparence differentes sont comprehensibles k partir 
d'une meme logique. Cette rdgle peut etre 6noncee de la fagon suivante : pour toute machine 
d,un nombre de cotes donnas, il existe , lors de sa realisation standard, k pale planetaire et 
cylindre fixe, un nombre de degres de rotation de 1'excentrique pour chaque lieu de nouvelle 
expansion. Toute alteration en diminution de ce nombre de degrgs devra etre compens6 en 
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contrepartie par une rotation ou une retrorotation du cylindre. En d'autres termes, le cylindre 
devra lui de meme se trouver, par rapport a la pale dans une position identique a celle qu'il 
aurait eu sans ces alterations. 

Donnons un exemple. L'on sait que Pexplosion dans une machine standard de pale a trois cote 
et cylindre de deux aura lieu apres cent quatre vingt degres de tournage du vilebrequin. Or si 
Ton determine que la prochaine explosion aura Meur k cent vingt degres seulement, Ton devra 
calculer la difference des angles correspondent a l'explosion standard, et cehii de la nouvelle 
explosion projetes. L'on arrive ici k soixante degres de mois,. L'on devra done effectuer une 
regularisation mecanique et imprimer au cylindre une retrorotation de soixante degres. Si Ton 
realiser ainsi la suite des explosion, Ton arrive au mouvement clokwise. 

La.figure 35 montre que cette regie de contre partie est g^nerale, et est applicable quel que soit 
le lieu de nouvelle explosion projetee. Par exemple en a ) le lieu de nouvelle explosion projete 
est a cent degres, soit quatre vingt degres de moins que le lieu standard. La regularisation 
mecanique sera done d' imprimer qu cylindre une retrorotation de quatre vingt degres. 

En b) le lieu projete de nouvelle compression est k 270 degre, soit quatre-vingt dix degres de 
phis que le lieu standard. La rdgle de regularisation edictera done une correction de la 
dynamique du cylindre en hii imprimant une post rotation de quatre-vingt dix degres. 

La figure 35.4 donne un premier exemple de dynamique plus complete permettant de faire 
apparaitre ces figures que Ton nommera, par opposition aux figures dites materiettes, les figures 
virtuelles. Dans le premier cas, la figure reelle est de type post rotative a pale de deux cotes, 
1' ensemble tournant et realisant une figure virtuelle retrorotative a cylindre triangulaire. 

Comme nous Tavons montre aux figures pr£c£dentes, il est possible de realiser le lieu de 
nouvelle compression k tout nouvel angle, et de le corriger par une regularisation cylindrique. 
Cependant, puisqu'il s'agit ici de machines motrices, il est important de preciser pour ces 
nouvelles machines, types de mecaniques qui seront utilisees pour soutenir les pales, et 
cylindres, de meme que les emplacement des embouchures d'entrees et de sorties des gaz, de 
meme que de fixation des bougies ou autres accessoires. Pour ce feire, il est done pertinent de 
proceder a une observation du comportement de la pale, independamment du cylindre. , 

Ce feisant, Ton constatera que F attribution d'un nouveau lieur d'explosion forcera 
obligatoirement une figuration dynamique de la pale differente de sa figuration materielle. Cette 
nouvelle figuration, pour les raisons que nous avons precedemment donnees pourra etre etablie 
de telle manure de pouvoir etre realisee en un, deux outrois tours. 

L'on constatera done qu'en determinant le lieu de prochaine explosion de telle sorte que ce 
nouvel angle projete puisse etre une fraction assez simple de trois cent soixante degres, par 
exemple de un sur trois, un sur quatre, sur cinq, six, l'on permettra k la pale de realiser une 
figure virtuelle equivalente a Tune des figures de bases des machines rotatives. 

Dans I' exemple ici donne, Ton projette une explosion k chaque cent vint degres. Et Ton realiser 
par consequent la pale de telle mani£re qu'elle realise cette figure virtuelle , ici triangulaire, tout 
en realisant la regularisation dynamique du cylindre . 
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L'on doit done necessairement distinguer les figures materielles des figures virtuelles. Dans cet 
exemple, comme nous P avons dit, la pale et le cylindre materiel, realisent une figure de type 
post rotatif de pale k deux cotes, cylindre d'un cote, tel que montre en a). En b, l'on voit que la 
figure virtuelle que la pale realiseia sera celle d'un moteur triangulaire. Mue exactement par la 
m£me mecanique que cette figure retrorotative en effet, la pale se deplacera de %on identique. 

Pour condenser cette figure de rotation planetaire de la pale, l'on actionnera le cylindre 
materiel en ajustant chaque angle et k chaque moment selon la procedure enoncee k la 
precedente figure. Le cylindre tournera done de deux tiers de tours pour chaque tiers de tour de 
pal e - Cette procedure permet done de realiser la machine avec une mecanique retrorotative, et 
simuftan^ment avec une figuration reelle post rotative, dont la compression sera meilleure.' 

Comme onpeut le remarquer, pale et cylindre tournent dans le mSme sens, ce qui rend la 
machine simplement differentielle, ici posterieure. 

La figure 35.5 donne un second exemple de figure materielle et virtuelle. L'on doit realiser la 
machine avec une specification de la figure virtuelle, puisque , comme on le verra, d'une part, k 
mecanique sera celle de la figure virtuelle, et d'autre part, la position des bougies et entries et 
sorties de la machines sera aussi realist en respectant la figure virtuelle. Dans cet exemple, la 
figure materielle sera celle d'une machine post rotative k pale triangulaire et cylindre en double 
arc, tel que montree en a ) Cependant, tel que montre en b ) la figure virtuelle sera celle d'une 
machine retrorotative. 

Comme nous l'avons deja mentionne, si l'on entendait la chose du point de vue mecanique, l'on 
pourrait au contraire dire que la figure materielle est la seconde, puisque la mecanique 
permettant de soutenir la pale sera necessairement celle de la figure virtuelle. Comme 
precedemment, si l'on ajuste k chaque phase de son d&oulement le cylindre avec 1'angulation 
corrigee, l'on obtiendra un cylindre rotationnel, qui permettra la conjonction des figures reelles 
et virtuelle, que l'on appellera la course synthetique. Une figure materielle de machine post 
rotative de pale triangulaire avec cylindre en double arc sera realisee simultanement a la forme 
virtuelle d'une machine triangulaire retrorotative. Comme dans le premier cas, cette figure se 
situer dans Paire des machines dififerentielles anterieures. 

La figure 35.6 rfexpose la suite des positions d'une machine k mouvement en Clokwise. 
Comme on peut le constater, Poriginalite de ce type de machine est de decrire un point limite 
entre iJeux aires de la gamme chromatique des machines rotative. En ce point, l'on retrouve la 
particularite suivante que le nombre de cotes de pale est identique a celui du cylindre virtueL 
Les explosions ou compressions se font en effet, par exemple ici, sur chaque cote d'un triangle 
virtuelpour une pale virtueL L'on voir pour chaque figure en a et b , que le nombre des cotes 
reels de la pale est egal au nombre des cotes du cylindre virtuel, ce qui constitue Poriginalite de 
la machine, celle-ci n'etant pas realisable strictement reellement 

La figure 36 montre que l'on peut inversement, diminuer le nombre de cotes de la figure 
virtuelle par rapport k la figure standard, ce qui sous entend, dans la mesure otii les compressions 
seront successives, que l'on realisera une forme virtuelle differentielle posterieure. Ici, par 
consequent, l'on realise une machine de forme reelle post rotative a pale triangulaire et cylindre 
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en double arcs, de telle maniere e realiser virtuellement une machine post rotative d'un seul 
cote. Cette realisation permet, k toutes fins pratique de soustraire le vilebrequin, ne realisant les 
parties compressives que de stricte &9on rotative. 

La figure 37.1 montre que par consequent Ton peut en additionnant ou soustrayant d'un cote le 
cylindre virtuel, transferer un machine post rotative, en machine retrorotative et inversement. 
Ici, la meme machine post rotative a pale triangulaire peut devenir une machine post rotative 
synthetique a cylindre virtuel de un cote, ou retrorotative synthetique, a cylindre virtuel de 
quatre cotes. 

La figure 37.2 montre que ceci est vrai pour toutes les formes de figures. L'on a ici, atitre 
d'exemple, en a, une machine a pale triangulaire, en b une machine a pale carre, en c) une 
machine k pale en cinq. 

La figure 37.3 montre que les realisations de figures synthetiques sont aussi vraies pour les 
machines retro rotatives que post rotatives . En a) Ton peut apercevoir une machine post 
rotative realiser une forme retrorotative de cylindre virtuel, alors qu'en b, l'on voit une machine 
retrorotative materielle, realiser une forme de cylindre post rotative virtuelle. 

La figure 38 montre que les realisations, pour une meme figure materielle, de figures virtuelles 
ne sont pals limitees aux figure d'une nombre de cotes inferieur ou superieur de un. Ici, Ton 
realise, a titre d'exemple, une machine post rotative de pale triangulaire avec une forme 
virtuelle de cylindre de cinq cotes. 

Dans la colonne de a ) Ton peut apercevoir la liste des explosion, et l,on peut constater que la 
pale est compatible simuhanement avec la forme reelle et la forme virtuelle du cylindre . Dans 
la colonne de b, Ton peut apercevoir les divers moments de passage, en lesquels les pointes de 
pale passe simuhanement dans les pointes des cylindres reels et virtuels. Ici, la retrorotation de 
la pale est accel&ee, ce qui produit une rotation de celle-ci dans le meme sens que le cylindre, et 
pour cela la machine se situe dans l'aire des machines differentielles anterieures. 

La figure 39. 1 montre qu'en realite, l'on peut realiser, pour une meme figure materielle, toutes 
les figures geometriques de base comme figures virtuelles. Par exemple, ici, pour une machine 
post rotative k pale triangulaire, Ton peut realiser, comme nous l'avons deja montre, une figure 
avec un moins grand nombre de cotes, c'est-a-dire differentielle posterieur, ou avec un phis 
grand nombre de cotes, sort triangulares, carries, hexagonales et ainsi de suite. 

La figure 39.2 montre que cela est vrai pour toutes les figures, et donne V exemple d'une figure 
materielle post rotative k pale carree. 

La figure 40 montre que l'on peut realiser le cylindre virtuel d'une machine par realisation de 
chaque face de celle-ci de fagon non successive, par sants. 

Par exemple, l'on pourra, pour une machine a pale triangulaire de type post rotative, realiser 
cette machine en localisant chaque compression par sauts de feces eiudees- Dans le present 
exemple, l'on organise la dynamique de la pale de telle maniere non seulement qu'elle realise 
une figure virtuelle en huit cotes, mais au surplus qu'elle ne le fosse pale par feces successives, 
mais plutot par saut de deux feces eiudees k la fo is. La pale realisera done ici des rapprochement 
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de sa figure virtuelle enpartant atravers la suite des feces suivantes : I, IV, VII, n, V, VIE, III 
VI. 

La figure 40.1, dome la suite, pour un tour de toutes les positions de compression et 
d'expansion de pale. II est important ici d'effectuer les quelques commentaires suivants. Le 
premier consiste a men! ionner que la realisation de cette figure virtuelle permet phisieurs 
explosions par tour, qui ne serai realisable normalement que par une figure a huit cote, et qui 
par consequent ne donnerait que de petites explosions. La seconde consiste a dire que ce faisant, 
Ton reussit & placer chaque compression successive dans la zone & contrario. En effet, si Ton 
observe le deroulement de la sequence de la pale et du cylindre, Pon remarque qu'ils travaillent 
en sens oppose, ce qui assure k la machine, par une force a contrario, une puissance motrice 
importante. Une troisidme observation consiste a noter que le mouvement de chacune des 
compressions et expansion est alternatif, et est assimilable au mouvement en Skliny, ou encore 
a un mouvement en multi Clokwise success^ mouvements d€jh commentes par nous-memes 
pour les machines & piston, et qui trouve ici sa realisation pour les machine rotatives. Ce 
mouvement assimilable & un mouvement en Clokwise successif permet une expansion plus vers 
le centre que dans les machines rotatives standard, dont P expansion pivote autour de centre 
avant de le realiser. L'expansion, ici, au surplus, ne prendra pas trous quart detour, comme dans 
les machine rotative, mais seulement un quart de tour. La machine pourra done facilement etre 
realise de type quatre 3e temps en choisissant les sequences pair pour les explosion et les 
sequences impairs pour les evacuation et admission ou inversement. 

La figure 41.1 rappelle la dynamique slinky pour une machine a cylindre rotor, cette dynamique 
realisant une course par saut des parties. 

La figure 41 2 montre que, puisque les courses des feces non successives sont possibles, les 
suites de courses synthetiques, que nous nommerons aussi courses reelles, sont multiples pour 
une meme figure virtuelles. Par exemple, ci, Ton montre que diverses course virtuelles de la 
pale permettent de realiser une figure virtuelle de cinq cotes pour une figure materielie post 
rotative de pale a trois cotes. 

Dans les figures suivantes, nous montrerons que selon la course synthetique choisie pour de 
memes figures reelles et virtuelle, Ton realiser des machines fort differentes, puisque certaines 
d'entre elles se situeront dans Paire des machines diffSrentielles anterieures, d'autres dans 
Pake des machines k contrario, et d'autres dans Paire des machine differentielles posterieures. 

La figure 42.1 eiargit done la regie de construction de la rbtativite du cylindre en edictant que 
Pon doit tenir compte non pas de la figure virtuelle, mais bien de la course virtuelle de 
realisation de cette figure. Des lors la difference de degre des premieres compressions 
successives materielles et virtuelles, et Pangle de celle-ci, seront appliques au cylindre. 

Dans Pexemple de lapresente figure, la figure virtuelle de cinq cote est realis£e de fagon 
successive, ce qui force le deplacement de la pale et du cylindre dans le meme sens , et realise 
une machine differentielle anterieure. 

La figure 42.2 realise une course synthetique, reelle, non successive, et dont les sauts sont 
realise de telle maniere de se situer dans Paire a contrario de la machine. Ici, Pon elide par 
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consequent une face virtuelle a chaque compression. Tel que montre en b, la machine suit la 
sequence^ : 1 ,HI : 2 ,V:3 H:P4,IV:5 

L'on doit done caracteriser la machine selon ses criteres de forme reelle, de forme virtuelle, et 
de sequence synthetique. L'on pourra dire que cette machine est de type P 3/2 ; 5 ; 1 : contrario 
, ce qui s'entendra pour signifier que la machine est une post rotative de trois cotes sur deux, de 
cylindre virtuel de 5 cotes, et de saut de un cote elude. L'on pourra meme la specifier k 
contrario* 

La figure 42 ,3 montre les memes formes r£elles et virtuelles, mais, encore une fois avec une 
course synthetique differente. Ici, le saut est de deux la sequence est done la suivante, 1 :1 , IV : 
2,n:3,V4,ffl5 

Comme on peut le constater, ce n'est phis tant la forme virtuelle qui viendra definir l'aire de la 
machine, mais la course synth&ique sur cette forme. Id, la course synthetique fait apparaitre la 
premiere explosion se situant dans une zone en deca du point d'explosion lors de la realisation 
standard, et anterieur au point zero, la machin est done differentielle posterieure, et tel qu'on 
peut le constater, puisque le cylindre et la pale agissent post rotativement dans le meme sens, la 
puissance en est reduite, puisqu'il y a la un contradiction mecanique avec le sens unique que 
doit avoir une explosion. 

La figure 43 resume les trois pnScedentes figures et met en lie de fa?on concise la course 
synthetique et Fappartenance d'une realisation k une aire ou a une autre. . 
En a Ton a une course successive, dont la premiere compression se situe dans l'aire 
differentielle anterieure, 

Enb, la course synthetique realise une machine de l'aire chromatique dit k contrario, et sera de 
categorie Motrice. 

En c, la machine realise une course synthetique dont la premiere compression se situe dans 
l'aire differentielle posterieure. La machine sera Compressive. 

La figure 44 montre que certaines figures, dont le nomhre de cotes est pair et assezbas, 
ram^nent des figure inf&rieures. Par example ici , la figure virtuelle en six cotes, permet une 
sequence de feces successives en a ) En b , cependant la sequence avec un saut, nous fait 
retomber sur la dynamique Clokwise, alors que la sequence avec deux sauts en c ) , nous fait 
retomber sur la dynamique standard 

La figure 45 montre diverses courses r6elles d'une figure virtuelle de sept cotes pour une figure 
materielle post rotative de pale k trois cotes. L'on peut y retrouver, de un a sept pour chaque 
figure, la suite des compressions. Comme precedemment, les premieres courses synlhetiques 
donneront lieu k des machines differentielles anterieures, la sequence avec deux feces ehidees 
donnera lieu a une machine de type k contrario, et les autres sequences, des machines 
differentielles posterieures. 

La figure 46 montre diverses courses reelles d'une figure virtuelle de huh cotes pour une figure 
materielle post rotative de pale k trois cotes. Comme dans la figure precedence, l'on peut y 
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distinguer les courses synthetiques qui donneront lieu k des machines differentielles, 
anterieures, ou post&ieures, ou a des machines k contrario, ces dernieres produisant l'effet 
Moteur. 

La figure 47. 1 montre que phis le nomhre de cotes augmente, phis le nombre de course 
possibles augmente, et par consequent de courses k contrario. 

Ici la figure virtuelle de quatorze a quatorze cotes pour une figure rSelle post rotative de pale a 
trois cotes. 

La figure 47.2 rappeUe que chaque figure de pale mat&ielle a son aire sp^cifique et que plus la 
pale a de cot£s, plus Faire a contrario est restraint. 

La figure 48.1 resume les derni&res figures, et montre, en une seule figure que plusieurs figures 
virtuelles sont possible pour une meme figure mat&ielle, et que plusieurs course synthetiques 
sont possibles pour chaque figure virtuelle. 

La figure 48.2 montre , pour un tour , cette fois-ci , une figure mat&ielle post rotative de quatre 
de trois cot& de pale et cylindre, r&disee sur une structure virtuelle de dix cotgs. La course 
synth&ique par sauts de trois feces permet de realiser la premiere compression et explosion, et 
les suivantes, dans une partie a contrario de a machine. Comme on pent le constater Ton realise 
10 compressions pour chaque demi tour de pale, et tiers de tour de cylindre, par consequent, si 
la machine est r£alis€e en quatre temps, dix explosions par tour de pale, ce qui correspond a un 
moteur a piston ©a V de vingt pistons, soit pratiquement trois bons vieux V 8, ou deux bons 
vieux V 12. 

La figure 49.1 montre, inversement, que plusieurs figures mat&ielles sont possibles pour une 
meme figure virtuelle, et que chacune poss£dera une aire a contrario preferable. 

La figure 49.2 montre la gamme chromatique d'une machine k figure mafcSrielle a pale de trois 
cot&, et cylindre de deux. L'on peut y voir les aires diflfcrentielles ant&ieures, se realisant 
lorsque Fexplosion advient avant le moment clokwise de la machine. L'on peut y voir les aires 
dites differentielles postgrieures, se realisant lorsque le moment d'explosion est post£rieur au 
moment d'explosion standard. En dernier lieu, Ton peut y voir les aires a contrario, se realisant 
lorsque le lieu de premieres explosions se realise entre les lieux clokwise et standard. 

La figure 50.1 montre les sp£cificit£s des m£caniques de ces machines. L'on peut en general 
dire que ces machines pourront fitre activ&s par des mScaniques similaires aux mScaniques des 
machines rotativos circulaires k mouvement clokwise, et tenant compte cependant de rgaliser le 
mouvement de la pale de telle sorte qu'elle produise le mouvement k la fbis les figurations 
rdelle et materielle, si la machine est produite en Slinky et virtuelle et mat£rielle si elle produit 
les compressions successives. 

Dans les deux cas, V on r£alisera les manetons portees des machines de telle maniere que leur 
longueur soit 6quivalente k celle des figures materielles, lorsque r£alis£es de &gon standard, et 
aussi de telle manieres qu'elles realisent les rapports de tournage et de r&rorotation des figures 
virtuelles ou rgelles selon le cas. 
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Par execute, dans le cas de la mecanisation de la figure 42.2 et 33.4 , 1'on realisera la machine 
avec les meme longueurs de manetons que la figure materielle ost rotative de pale trois cot& et 
cylindre de deux. 

Par ailleurs, Ton realisera la mecaniques orientationnelle de la figure 42.2 avec l'aide d'une 
mecanique r6trorotative, imitant celle d'une machine a cylindre de cinq cot&s, augments de 
nombre de degr& supptementaires a combler par la forme triangulaire et non carre de la pale. 

Dans les deux cas, Ton notera que ce feisant Ton ameliore grandement la poly induction, et 
augmentant la portfe de celle-ci , ce qui a pour effet de rendre positif meme la partie arriere du 
mou vement de pale, qui ne demeurera phis ainsi en simple blocage, mais agira dynamiquement 



La figure 50.2 montre, comme pour les machines standard, les machines en clokwise peuvent 
non seulement etre rSalisees de %on inverses, mais aussi de %on hi fonctionnelle. 

La figure 50.3 distingue, pour P ensemble des realisations les gammes chromatiques 
differentielles retrorotatives, diff&entielles post rotatives et k contrario, pour une machines qui 
sont elles-memes virtuelle. Cette gamme chromatique se con^ose des principaux points 
suivants, soft des machines h cylindre et pales rotationelle, des machines a cylindre en 
Clokwise, des machines a cylindre rotor planetaire. Les interphases entre ces points constitutes 
les parties differentielles, a contrario, ou differentielle post^rieures de ces machines. Ces 
constatations constituent un avancement certain dans la connaissance de ces machines, qui 
anterieurement n'<Staient constitutes que de deux possibility polaires, soft le point octave, et le 
point standard, que Ton dira le point quinte. L'ajout du point clokwise, qu Ton dira le point 
tierce, permet non seulement de constituer les aires de ces machines, mais aussi de realiser un 
progression rationnelle entre celles-ci, comme dans la gamme des couleurs, la gamme 
diatonique musicale, ou dans d'autres gammes. Les parties ne se comprennent plus de %on 
successive, discrete et isolee, mais de %on rationnelle, par leurs rapports a une meme 
fondamentale, le point ztro. De phis, au point de vue dynamique, la realisation d'une machine 
selon sa course synthetique, done, non seulement simultanement virtuelle et reelle, mais au 
surplus, par sauts, permet de tirer des gammes des rapports melodiques qui donnent a la 
machine sa vivance, une dynamique plus profonde, mo ins mecanique et plus reelle, 
rationellement parlant, et dans le sens hggelien ou cartesien du terme. En ces cas, la logique 
mecanique ressemble aux arts, puisqu'elle permet de r&riiser des liens d'entendement a partir de 
donnfes materielles, qui finalement sont phis reelle que ces donnees m£me. 

La figure 51 montre les qualites d'une machine a cylindre virtuel en huft et a saut de deux, par 
consequent de mouvement k contrario. Tel qu'onpeut le constater, ici, les parties travaillent k 
contrario. Deuxiemement, comme dans les machines h mouvement en Clokwise, l'effet de 
bielle est realise par la rotation du cylindre. Troisiemement, comme on peut le constater en c, la 
fin de F expansion est passablement verticale par rapport a 1' expansion d'une machine standard, 
ce qui respecte mieux l'amorphie de F explosion. 

La figure 52 resume les quatre types de mecanisation possibles pour les machines rotativo 
circulates , soft en a) par mecanique reelle du mouvement virtuel de la pale 



86 



FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



par mecanique semi-tranmittive du cylindre rotationnel, en b) par mecanique reelle du 
mouvement virtuel de la pale par mecanique descendante de mise en rotation du cylindre , 
en c ) par mScanique semi transmittive de la pale par mecanique semi transmittive confondu 
du cylindre , en d ) par mecanique semi transmittive de la pale par mecanique descendante du 
cylindre rotationnel 

La figure 53 montre que chacune de ces mecaniques et semi transmission peut dtre standard, ou 
de type poly inductif. 

La figure 54 montre que Ton peut augmenter Pefficience des machines diflfcrentielles a pistons 
en les realisant avec des cylindres rotor ou les pistons superieur ajourSs. De la meme mani&re 
Ton peut ajourer le cylindre rotationnel vers le cylindre ext&ieur fixe. De cette manidre la 
compression se fait a partir de trois parties, et la puissance sur la pale est dds lors realist en 
appui sur le cylindre exterieur ce qui retranche Teffet contradictoire de la pousste strictement 
difiKrentielle. 

La figure 55 est un exemple de m6canisation de machine rotative circulaire en lequel Ton 
emploie une semi transmission poly inductive en a , et une induction descendante mono 
inductive .en b 

La figure 56 montre quelques autres combinaisons, parmi les centaines possibles. 
II est done important de constater que ces assemblages d' induction sont exemplaires. Toute 
induction de ceux-ci pourra etre remplae£ par toute autre induction, selon le cas, standard, semi 
transmittive, montante ou descendante . En al , Ton a une semi transmission poly inductive 
commandant la r£tn>rotation du cylindre , realisge de fagon confbndue avec une poly induction 
fixe bl , commandant faction clokwise de la pale. 

En a 2, Ton a une action poly inductive de la pale, et en b 2.1 une action descendante mono 
inductive du cylindre Enb2.2 , Taction commandant le cylindre est semi transmittive k 
pignons. 

En a 3 , Taction semi transmittive poly inductive commande k la fois le cylindre et Tengrenage 
de support dynamique de la poly induction montante de pale, en b 3 , • 
En a4, la poly induction montante de pale entraine une poly induction descendante de cylindre 
en b 4 .En a 5 , un induction semi transmittive a engrenage pignons entraine simultan£ment le 
cylindre et Tengrenage de support de T induction montante semi tranmittive par engrenage 
cerceau en b 5 En a 6, la semi transmission d£doubl£e entraine a la fois le cylindre et 
Tengrenage central dynamique d T induction montante par engrenage central dynamique en b 6 

La figure 57 montre que le mouvement clokwise est aussi possible periph&iquemenL 

La figure 58 montre que le mouvement clokwise peut etre realist de fagon bi-fonctionnelle, le 
cylindre externe, et la sous pale interne etarrt strictement rotationnelle, et la pale en mouvement 
clokwise. 

La figure 59 montre en a que Ton peut realiser de fa$on simpliffee la segmentation des 
machines rotatives par Tutilisation de segments en U , 300 insures dans les pointes des pales, de 



87 

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



WO 2005/073512 



PCT/CA2004/001615 



telle manieres que leurs parties tenninales 301 se touchent les unes les autres, ou encore te, 
qu'en a 2 , touchent a un segment circulaire central 302.. En 1 3 , Ton voit que ces segments en 
U peuvent aussi etre dispose dans le cylindre , de telle maniere a la fois enrober partieUement la 
pale,. En ces cas, ceux-ci seront completes par des segments 304 rappelant la forme de la 
course de la pale, disposes dans les cotes de celles-ci 

En b de la meme figure , l'on montre comment realiser la machine avec le recours a un 
vilebrequinplutdt qu,un excentrique, en ajourant la pale de telle manf re a laisser passer le 
maneton du vilebrequi net en refermanr l,extrusion par une partie complementaire de pale 505 

En c de la meme figure, l'on montre que l'on peut realiser la pale rotationnelle des machines a 
cylindre en mouvement clokwise en la construisant a la maniere d'une pale de turbine. L'entree 
des matieres par le centre ,306 ptoduira par consequent une premiere rotation de la pale a la 
maniere d'une tabine, et les substance s'y echappant 307 entraineront les parties cylindriques 

CXOIOV1S6 uC CCll C~ CI # 

Inversement si les substances soient inserees par l'exterieur 308 , la turbine agira alors comme 
une fort concentrateur de matieres 409 , et comme une propulseur. 

La figure 60 montre d'autres mecaniques possible, qui relevent, encore une fois des regies de 
composition deja montrees. II est done important de repeter que ces assemblages d'induction 
sont exemplaires. Toute induction de cetix-ci pourra etre remplace par toute autre induction, 
selon le cas, standard, semi transmittive, montante ou descendante Ici, dans les trois cas, 
1 induction montante est une poly induction. En a, les engrenages d'induction 400 sont appuyes 
sur leur engrenage de support 401 et sont couplers a une seconde serie d'engrenages qui seront 
des engrenages de support peripheriques 402. Les manetons, 403, supportant la pale 404 seront 
done couples aux engrenages d'induction par le recours a cette seconde serie d'engrenages . Ces 
dermers actrveront retroactivement I'engrenage d'induction de cylindre 405 . 

En b , la poly induction active la pale, 406 et est reliee a une semi transmission par pignon 
mversrve 407, activant le cylindre . En c, I'engrenage de cylindre original 408, est couple a un 
. engrenage interne 408, ce qui permettra de realiser le cylindre de fecon planetaire. 

La figure 62 monte les lacune d'ordre semantique surmontees par nos travaux relativement 
aux machines a cylindre planetaires, il y a erreur de sens et omission ou contradiction de 
mecanisation. En effet, le sens correcte de ces machine est complementaire au sens de leur 
contrepartie, et la mecanique ne doit pas etre celle de la figure , mais bien ceUe de la contre 
partie. Une correcte comprehension de ces elements permet, comme nous l'avons montre de 
realiser le cylindre de fecon bifonctionnelle. ' 

J) Relativement aux machines a pales et cylindre rotationnel, le sens de celles-ci doit 
etre inverse puisque selon la regie que nous avons donnee, la prochaine expansion 
se faisant au meme endroft, la pale doit realiser une retrorotation de cent vingt 
degres, et le cylindre rotationnel doit subir une retrorotation de cent quatre vint 
degres. Cette reorientation de la machine permet de la considefer comme la 
machine octave des gammes chromatiques 
K) La machine a cylindre rotor realise une pale de figuration virtuelle de machine a 
cylindre carree, et devient par ce feit retrorotative differentielle, ce qui abaisse la 
motricite de la machine, la comprehension de cette machine est incomplete, non 
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seulement par l'absence de regie generate, mais aussi par l'absence de machine a 
mouvement clokwise, et par l'absence de l'etablissement de figures virtuelles et 
Reelles. Comme precedemment, l'ori note une absence de mecanisation de cette 
figure, qui aurait montre ce caractere retrorotatif; et la necessity de semi 
transmission, ou d' inductions descendantes. 

Cette figure est hors de son champs chromatiques et demeure isolee, differentielle 
anteneure, sans mecanique. Comme la phipart des tentatives en terme de machines 
rotative, eUe evoque la machine dans la capacite compressive et non motrice, ce qui 
lui doime une puissance infdrieure , meme aux machines standard. 
L) rinconnaissance des figures bi inductives, figuratives, softies poly 

turbines, et dynamiques, soft les machines a mouvement Clokwise de 

pale ou cylindre 

M) l'absence d'etablissement ou de determination de niveaux mecaniques de 

figuration ou de dynamiques 
N) l'absence de dynamiques accelero^leceleraticves mecanisees 
O) l'absence d'etablissement des champs chromatiques 
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Revendications 

1 Toute machine dont r£alisant simultanement une la figuration compressive materielle de type 
post rotative, r^trorotatiye ou birotative, une figuration virtuelle et une figuration synth&ique, 
cette machine pouvant etre situ6e sur la gamme chromatique des machines rotatives, k 
1'exception des machines de type r&ro rotatives et post rotatives dont les figures materielles , 
virtuelles et rfelles sont identiques, m£canisees par des m£caniques de meme natures, 
respectivement r&rorotatives et post rotatives, lorsque les mecaniques en sont, pour ces cas 
strictescas, des mdcaniques par mono induction et par engrenage intermediate, attribuables k 
Wankle. 

2 Toute machine de dynamique des parties compressives standard, dont la mecanique par 
engrenage cerceau est produite avec un tiers engrenage permettant la desangulation des 
engrenages de support et d'induction en relation avec l 5 engrenage cerceau. 

3 Toute machine de dynamique des parties compressives standard, dont la mecanique par 
engrenage cerceau est produite avec le recours k une. chaine ou une courroie en remplacement 
de Fengrenage cerceau 

4 Toute machine de dynamique des parties compressives standard , dont la mecanique par poly 
induction est produite, lorsque la pale a trois cotSs avec le recours a phis de deux vilebrequins 
de supports, ceux-ci 6tant dispose en dehors des lignes reliant le centre et les encoignures de 
pales 

5 Toute machine de dynamique des parties compressives standard , dont la mecanique par poly 
induction est produite avec une poly induction dite alternative, r&disant alteruativement 

P induction de deux vilebrequins subsidiaires par mecaniques , et des autres induction par 
simple attachement k la pale, ceci 6tant possible par le retranchement partiel ou total de darts 
des engrenages de support ou d' induction 

6 Toute machine de dynamique des parties compressives standard dont la mecanique par poly 
induction est produite une induction de chaque vilehrequin subsidiaire par l'une de toutes les 
inductions de premier degr£ d&jk r^pertoriee par nous-meme 



7 Toute machine de dynamique des parties Compressives standard dont la mecanique par poly 
induction est produite par engrenage polycame, ces engrenages 6tant produits par 
rapprochement et eloignement altematife de leurs dents, ceci produisant les effet accelerate 
decelerates recherch&s. 

8 Toute machine dite rotativo circulaire, dont Taction retro-rotationeDe de la pale a et6 modifiee 
de telle maniere de produire un lieu de prochaine expansion different de cehii de sa position 
standard, et produit une figuration virtuelle difiKrente de la figuration materielle, la 
contrepartie de cette modification est r6alis6e par une dynamisation rotationnelle ou plan£taire 
du cylindre 
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9 Toute machine telle que decrite en , dite a mouvement Clokwise de pale, dont le mouvement 
orientationnel de pale, observe de Fexterieur, est mil, et dont le cylindre est rotationnel, cette 
dynamique realisant im lieu de nouvelle compression identique a sa contrepartie rotative . 

10 Toute machine rotativo circulaire a pale en mouvement Clokwise de type post rotative, dont 
le cylindre est rotationellement r6alis6 k contrario. 1 

1 1 Toute machine rotativo circulaire a pale en mouvement Clokwise de type retro rotative, 
dont le cylindre est rotationellement realise en meme sens 

12 Toute machine telle que. definie en 1, 8, 9 , dont la mecanique de support des parties 
compressives,est rSalisee avec le recours a deux ou phis des Elements suivarrts : 

- une induction montante 

- une induction descendante 

- une semi transmission activant le cylindre ou / et F engrenage de 
support de Tinduction de pale 

13 Toute machine telle que definie en 12 , dont la mecanique montante gen&alement mais non 
limitativement est Tune des mScaniques suivantes : par mono induction , par engrenage 
intermediate, par poly induction, par engrenage cerceau, par double engrenages internes, par 
engrenage talon, par structure engrenagique, par engrenage unitaire, par engrenage act if central 

!4 Toute machine telle que definie en 12 , dont la mecanique descendante, se d££inissant 
comme une mecanique dont P engrenage de support est dynamique et periph£rique , 
habitaellement dispose sur la pale, et l'engrenage d* induction est central et active le cylindre , 
est g£n£ralement mais non limitativement est Time des mecaniques suivantes : par mono 
induction , par engrenage interm&Iiaire, par poly induction, par engrenage cerceau, par double 
engrenages internes, par engrenage talon, par structure engrenagique, par engrenage unitaire, 
par engrenage actif central 

15 Toute machine dont la semi transmission est inversive, et le plus souvent inyerivo 
acc£lerative, et qui est r£alis£e 

- soft a partir d'inversion par couplage d' engrenages externes, et acceleration par couplage 
d 5 engrenage internes et externes 

- soft h partir d'engrenages pignons , et doubles d,engrenages pignons 

16 Toute machine telle que definie en 1 et 15 , dont les mecaniques activant les parties 
compressives pales et cylindre sont combines et synchronises par leur couplage a un mSme 
616ment soft ■ 

- la pale 

- Pexcentrique, ou le vilebrequin 

- l'engrenage de support induction 
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17 Toute machine telle que definie en 1 , qui aura pour lieu de prochaine expansion un lieu 
different , anterieur ou posterieur au lieu standard , et dont cette difference sera comblee par 
une contrcpartie mecanique dynamisant rotationellement ou planetairemenl le cylindre 

18 Toute machine, telle que definie en 1 , dont Taction de la pale realisera simultanement une 
forme virtuelle de cylindre , cette forme pouvant etre retrorotative ou post rotative son lieu sur 
la gamme chromatique . 

19 Toute machine machine, telle que definie en 1 , dont les inductions et semi transmission 
pourront etre realisee de fecon confondues, ceci ayant pour resultat que les engrenages de 
support de Tune seront les memes engrenages que les engrenages d' induction de l'autre, ou 
inversement. 

20 Toute machine telle que definie en 1 , dont le lieu de prochaine explosion est sur la face 
successive d'une figure virtuelle anterieures au lieu de prochaine explosion Clokwise, cette 
machine etant alors dite rotative-circulaire differentielle anterieure 

2 1 Toute machine telle que definie en 1 , dont le lieu de prochaine explosion est sur la fece 
successive d'une figure virtuelle posterieur au lieu de prochaine explosion standard, cette 
machine etant alors dite rotative-circulaire differentielle posterieure 

22 Toute machine telle que definie en 1 , dont le lieu de prochaine explosion est sur la fece 
successive d'une figure virtuelle est posterieur au lieu de prochaine explosion Clokwise, et 
anteneur au lieu de prochaine explosion standard, cette machine etant alors dite rotativo- 
circulaire a contrarid 

23 Toute machine dont la mecanique est les mecanique de la figure virtuelle de la machine , 
ce,est a dire la mecanique de la course de la pale relativement au corps fixe de la machine , et 
non relativement a la figuration materielle des parties compressives. 

24 Toute machine dont la mecanique de la pale sera correspondante a la forme virtuelle du 
cylindre qu'elle produit, et qui sera realisee par 1' induction correspondante a cette forme, de 
fecon standard, ou semi transmittive, 

25 Toute machine telle que definie en 1 , dont les lieux de prochaine compression sir la 
forme virtuelle se produiront par saut, necesshant ainsi plus d'un tour de la machine pour 
realiser toutes les feces, et permettant de la sorte un lieu de prochaine compression a contrario, 
en depit de figure virtuelle a phis de cotes que les figures materielles, la figuration realisee par 
P ensemble des suites de compression etant dite figure Reelle de la machine. 

26 Toute machine dont la pale sera activee mecaniquement par une mecanique correspondant a 
la figure reelle de la machine, 

27 Toute machine possedant une figure materielle, une figure virtuelle et une figure reelle, 
dont les lieux de prochaine expansion sont anterieur au lieu Clokwise de celle-ci, entre celui-ci 
et le lieu standard, et posterieur au lieu standard, realisant ainsi, selon le cas une machine a 
figure Reellel differentielle anterieure, a contrario, ou differentielle posterieure. 
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28 Toute machine telle que definie en 1 , dont la structure compressive materielle sera 
retrorotative , post rotative , ou birotative, de type Polyturbine ou polyturbine etag^e.. 

29 Toute machine , telle que definie en 1 , dont les pales seront 

- de type standard, 

- en ensemble combing de pales simples 

- en structure palique 

30 Toute machine telle que definie en a , dont les degres seront augments 

- par Elevation verticale de degre, 

-par planeterisation du positionnement de la pale , 

- par realisation acceiero/deceierative du cylindre , 

- par realisation accel^ro/decelerative ou oscillatoire des pale. 

3 1 Toute machine dont les dynamiques des parties compressives ont ete inversee, de centre a 
Peripherie, de meme que realises dans des orientations contraires, ces machines etant 
soutenues par les mecaniques de leur formes avant inversion 

32 Toute machine telle que definie en 1 , dont le cylindre est plan&aire, et la pale est fixe, le 
cylindre etant active par la m£canique de la figure de nature contraire 

33 Toute machine dons le cylindre est en mouvement Clokwise et la pale est en mouvement 
rotationnei, cette machine utilisant la mecanique de contre partie 

34 Toute machine dont le cylindre est en mouvement planetaire et la pale en mouvment 
rotationnei 

35 Toute machine peripheriquement et orientationellement inverses, dont le mouvement des 
parties sera differential anterieur, diflfcrentiel posterieur, h contrario. 

36 Toute machine dont Tune des parties compressives sera bifonctionnelle, realisant a la fois 
une fonction cylindrique de Tun des systemes compressif, et une fonction palique du second 
systeme. 

37 Toute machine rotativo circulaire a mouvement clokwise de pale, comprenant en 
composition 

- des vilebrequin subsidiaires montes rotativement dans le cote du cylindre et munis 
d'engrenage, et supportant la pale, ces vilebrequin ayant une meme course puisque 
combines a unmgme tiers element, 

une pale montee sur ces vilebrequins dont le mouvement est un mouvement Clokwise 
un axe central de la machine auquel est fixe un engrenage couplant les engrenages de 
vilebrequins subsidiaires, de meme que le cylindre rotationnei 
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Les engrenages de vilebrequin jouant a la fois le role d'engrenages d'induction de F induction 
montante de pale, et de support de Pinduction descendante de cylindre, et inversement, 
P engrenage de pale jouant le role d'engrenage de support de P induction montante de pale et 
d'induction de Pinduction descendante de cylindre. 



38 Toute machine comprenant en composition 

une pale, gouvernee par une induction semi transmittive, 

une induction semi transmittive, comprenant trois engrenages pignons de vilebrequin et 
r engrenage de support, cette meme semi-transmission entrainant le cylindre, fixe au meme axe 
que 1' engrenage de support, la semi transmission de P engrenage de support de pale et 
(^induction de cylindre etant par consequent realisees de fa?on confondue. 

39 Une machine comprenant en composition 

- une pale gouvernees par une induction, exemplairement mais nono limitativement une 
mono induction, 

- sur son autre cote, une induction descendante, par exemple aussi une mono induction 
gouvernant le cylindre. 

40 Toute machine en mouvement Clokwise , dont Paction positionnelle de la pale est non 
circulaire . 

41 Toute machine telle que revendiquee en I , dont la segmentation est realisee 

- par des segments en U angulairement disposes dans les pointes de telle maniere que leurs 
parties terminates soient en appui sur les segments en U comptementaire 

- par des segments en U angulairement disposes dans les pointes de telle maniere que leur 
parties terminates soient appuyees sur un segment comptementaire circulaire dispose dans 
le cote des pale 



42 Une machine de type rotatif dont Pexcentrique est realise sous la forme d'un vilebrequin, la 
pale dans lequel celui-ci sera dispose tant munie d'une extrusion permettant sa disposition et 
d'une piece de completement ulterieurement fixee refermant cette extrusion et 6ventuellement 
barr6e par tout processus standard. . 

43 Toute machine ici revendiquee, utilisee comme pbmpe , moteur, compresseur, machine de 
captation, compresseur , coeur artificieL 

44 Toute machine dont la mecanique de pale est realise de telle mani&re de rgaliser, par sa 
longueur P aspect materiel de la figure, et de par sa mecanique orientationnelle, la forme 
virtuelie intentionnee. 
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virtuelle definie , a travers nn parcours synth6tique rtel d^fini 



46 Toute machine dont la mecanique de cylindre est realise par induction descendante en 
partance de la pale 

47 Toute machine dont la mecanique de cylindre est realisee par induction semi transmittive en 
partance en partance de Fexcentrique 

48 Toute machine dont la mecanique de cylindre est r 
partance en partance de 1* engrenage de support dynamique de pale 

49 Toute machine en laquelle la longueur de portee est relative a la figure materielle et la 
mecanique, semi transmittive ou non, relative a la figure virtuelle ou Reelle . 

50 Toute machine dont la rotationalite du cylindre permet une angulation equivalents selon la 
regie de contrepartie mecanique, a la difference d'angulation de la nouvelle position de pale en 
expansion totaleet la position standard. 

51 Toute machine ayant minimalement l'un des parametres descriptionnels suivants 

a) possedant une induction de premier degres du present inventeur 

b) possedant une induction descendante 

c) possedant une induction montante semi transmittive 

d) possedant une induction de cylindre semi transmittive 

e) possedant une action de pale oscillatoire 

f) possedant une augmentation de degres par ajout d'induction, par polycamation 

g) possedant une combinaison horizontale des inductions 

52 Toute machine de mouvement clokwise, ou slinky dont la pale ou le cylindre sont augmentes 
de degres. 

53 toute machine possedant au surplus du caractere materiel un caractere virtuel ou 
virtuel/Reel ' 
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